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Abstract of EP1 160052 

The rotary machine has a machine frame (10) on 
which is arranged a spindle (14) for holding a 
workpiece (20). A tool carrier (30) for receiving a 
tool (38) is arranged on the machine frame. 
There is also provide a work space (48) where 
the workpiece can be processed or treated using 
the tool by means of relative rotary motion 
between the tool carrier and the spindle in the x- 
axis and z-axis directions. An arm (44) is 
mounted on the machine frame, which is 
moveable between a rest position outside the 
work space, and a work position in the work 
space. The arm has a recess (42) for a function 
unit (40) which works in cooperation with the 
workpiece processing. 
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(54) Drehmaschine 

(57) Um eine Drehmaschine umfassend ein Ma- 
schinengestell, eine am Maschinengestell angeordnete 
Arbeitsspjndel zur Aufnahme eines Werkstucks, einen 
am Maschinengestell angeordneten Werkzeugtrager 
zur Aufnahme eines Werkzeugs, und einen Arbeitsraum 
in welchem mittels des Werkzeugs eine Bearbeitung 
des Werkstucks durch eine Relativbewegung zwischen 
dem Werkzeugtrager und der Arbeitsspindel in Rich- 
tung einerX-Achse und einerZ-Achse durchfuhrbar ist, 
derart zu verbessern, daB im Zusammenhang mit der 



Werkstuckbearbeitung wirksame Funktionseinheiten 
einfach im Arbeitsraum zum Einsatz gebracht werden 
konnen, ohne grundsatzlich die Konstruktion der Ma- 
schine und die Dimensionierung des Arbeitsraums zu 
verhindern, wird vorgeschlagen, da!3 an dem Maschi- 
nengestell ein Arm gelagert ist, welcher von einer au- 
Berhalb des Arbeitsraums liegenden Ruhestellung in 
mindestens eine im Arbeitsraum liegende Arbeitsstel- 
lung bewegbar ist und daB der Arm eine Aufnahme fur 
eine im Zusammenhang mit der Werkstuckbearbeitung 
wirksame Funktionseinheit aurweist. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Drehmaschine um- 
fassend ein Maschinengestell, eine am Maschinenge- 
steil angeordnete Arbeitsspindel zur Aufnahme eines 
Werkstucks, einen am Maschinengestell angeordneten 
Werkzeugtrager zur Aufnahme eines Werkzeugs und 
einen Arbeitsraum, in welchem mittels des Werkzeugs 
eine Bearbeitung des Werkstiicks durch eine Relativbe- 
wegung zwischen dem Werkzeugtrager und der Ar- 
beitsspindel in Richtung einerX-Achse und einer Z-Ach- 
se durchfuhrbar ist. 

[0002] Bei derartigen Drehmaschinen, bei denen der 
Werkzeugtrager haufigals Revolver ausgebildet ist und 
einen Revolverkopf zur Aufnahme der Werkzeuge auf- 
weist, sind oftmals zusatzliche Funktionseinheiten er- 
forderlich, die im Zusammenhang mit der Werkstuckbe- 
arbeitung im Arbeitsraum zum Einsatz gebracht werden 
mussen. 

[0003] Derartige Funktionseinheiten sind haufig auf- 
grund der raumlichen und der Kraftverhaltnisse schwer 
am Revolver anzuordnen und wurden eine Sonderkon- 
struktion des Revolvers verlangen. 
[0004] Im ubrigen fuhrt die Anordnung derartiger 
Funktionseinheiten am Revolver zur Beschrankung der 
einsetzbaren Werkzeuge und auBerdem auch vielfach 
zur VergroBerung des Raumbedarfs fur den Revolver 
und/oder zur Einschrankung der Bewegbarkeit des Re- 
volvers im Arbeitsraum. 

[0005] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun- 
de, eine Drehmaschine der gattungsgemaBen Art derart 
zu verbessern, daB im Zusammenhang mit der Werk- 
stuckbearbeitung wirksame Funktionseinheiten einfach 
im Arbeitsraum zum Einsatz gebracht werden konnen, 
ohne grundsatzlich die Konstruktion der Maschine und 
die Dimensionierung des Arbeitsraums zu verandern. 
[0006] Diese Aufgabe wird bei einer Drehmaschine 
der eingangs beschriebenen Art erfindungsgemaB da- 
durch gelost, daB an dem Maschinengestell ein Arm ge- 
lagert ist, welcher von einer auBerhalb des Arbeits- 
raums liegenden Ruhestellung in mindestens eine im 
Arbeitsraum liegende Arbeitsstellung bewegbar ist und 
daB der Arm eine Aufnahme fur eine im Zusammenhang 
mit der Werkstuckbearbeitung wirksame Funktionsein- 
heit aufweist. 

[0007] DerVorteil der erfindungsgemaGen Losung ist 
darin zu sehen, daB durch das Anordnen der Aufnahme 
dem Arm in einfacher Weisedie Funktionseinheit in dem 
Arbeitsraum in ihrer Arbeitsstellung einsetzbar ist, an- 
dererseits jedoch in eine Ruhestellung bewegbar ist, in 
welchem keineriei Beeintrachtigungen im Arbeitsraum 
mehr erfolgen. 

[0008] Besonders gunstig laBtsich der Arm dann an- 
ordnen, wenn der Arm in der Arbeitsstellung von einer 
dem die Arbeitsspindel tragenden Maschinengestell ge- 
genuberliegenden Seite des Arbeitsraums in diesen 
eingreift, so daB in dem Bereich des Arbeitsraums, der 
an das die Arbeitsspindel tragende Maschinengestell 



angrenzt, keine Vorkehrungen fur die Positionierung 
des Arms erforderlich sind. 

[0009] Femer ist es zweckmaBig, wenn der Arm in der 
Ruhestellung auf einer dem die Arbeitsspindel tragen- 
5 den Maschinengestell gegenuberliegenden Seite des 
Arbeitsraums angeordnet ist, so daB auch in der Ruhe- 
stellung der Arm den Raumbedarf des Maschinenkon- 
zepts, insoweit als dieses ohne die am Arm vorgesehe- 
ne Funktionseinheit arbeitet, nicht beeintrachtigt. 
10 [0010] Hinsichtlich der Lagerung des Arms sind die 
unterschiedlichsten Moglichkeiten denkbar. So sieht ei- 
ne vorteilhafte Losung vor, daBsich der Arm ausgehend 
von mindestens einem am Maschinengestell abgestiitz- 
ten Lager erstreckt. 
15 [0011] Die Lagerung des Arms konnte an verschiede- 
nen Stellen desselben erfolgen. Besonders gunstig ist 
es, wenn der Arm mit einem der Aufnahme abgewand- 
ten Bereich an dem Lager gelagert ist. 
[001 2] Im Gegensatz zum Lagern des Arms in nur ei- 
20 nem Lager ist alternativ dazu vorgesehen, daB der Arm 
an zwei im Abstand voneinander angeordneten Lagern 
gehalten ist, die ihrerseits vorzugsweise in separaten 
Lagergehausen angeordnet sind. 
[0013] Eine Moglichkeit der Anordnung des an dem 
25 Maschinengestell abgestutzten Lagers sieht vor, daB 
das Lager in einem auf einem Spindelstock angeordne- 
ten Lagergehause angeordnet ist, da damit in einfacher 
und raumsparenderWeise die Moglichkeit besteht, das 
Lager ohne Veranderung des Grundkonzepts der Ma- 
30 schine, umfassend die Anordnung von Arbeitsspindel 
und Werkzeugrevolvern, anzuordnen. 
[0014] Eine alternative Losung hierzu sieht vor, daB 
das Lager in einem Lagergehause angeordnet ist, wel- 
ches sich mit einem FuB unmittelbar am Maschinenge- 
35 stell abstutzt. In diesem Fall ist zwar ein zusatzlicher 
FuB notwendig, allerdings ist damit eine unmittelbare 
Abstutzung des Lagers am Maschinengestell realisier- 
bar. 

[0015] Besonders gunstig ist eshierbei, wenn der FuB 

40 sich von einem Bereich auBerhalb moglicher Arbeits- 
spindelpositionen und Werkzeugtragerpositionen von 
dem Maschinengestell ausgehend erhebt und sich bis 
zu dem Lager fur den Arm erstreckt. 
[0016] Eine besonders zweckmaBige Losung sieht 

45 vor, daB der FuB das Lager auf einer dem Maschinen- 
gestell gegenuberliegenden Seite einer Arbeitsspindel 
positioniert halt, wobei hierzu vorzugsweise der FuB 
winkel- oder bogenfdrmig ausgebildet ist. 
[0017] Eine besonders gunstige Losung fur die An- 

50 ordnung des Lagers sieht vor, daB das Lager fur den 
Arm in einer Ebene angeordnet ist, welche auf einer 
dem Maschinengestell gegenuberliegenden Seite des 
Arbeitsraums verlauft, so daB fur die Anordnung des 
Arms keineriei raumliche Beschrankungen bestehen. 

55 Besonders zweckmaBig ist hierbei, wenn das Lager fur 
den Arm auf einer dem den Spindelstock tragenden Ma- 
schinengestell gegenuberliegenden Seite des Spin- 
delstocks angeordnet ist, wobei dieser Spindelstock 
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b ispielsweise in beweglicher Spindelstock sein kann 
und das Lag r durch ein entsprechend ausgebildetes 
Lagergehause keineriei Beeintrachtigung fur die Be- 
wegbarkeit des beweglichen Spindelstocks darstellt. 
[0018] Hinsichtlich der Ausbildung d slag rsselbst 
wurden bislang kaine naheren Angaban gemacht. So ist 
jede Art von Lagemng das Amis denkbar, insbesondere 
ist es denkbar, dem Arm jegliche Art von Bewegungs- 
moglichkeit durch entsprechende Ausbildung des La- 
gers zu verieihen. 

[0019] Aus Grunden einer optimalen Prazision und 
gunstigen Fuhrung des Amis hat es sich als vorteilhafl 
erwiesen, wenn das Lager den Arm in einem Schwen- 
klager relativzum Maschinengesteil urn eine Schwenk- 
achse schwenkbar lagert. 

[0020] Die Schwenkachse kann dabei in unterschied- 
lichster Art und Weise ausgerichtet sein. Eine gunstige 
Losung sieht vor, daft die Schwenkachse auf einer dem 
Maschinengesteil gegenuberllegenden Seite des Ar- 
beitsraums angeordnet ist 

[0021] Vorzugsweise ist dabei vorgesehen, daft die 
Schwenkachse im Abstand von einer durch die Spin- 
deiachse hindurchveriaufenden und zur X-Achse des 
Werkzeugtragers parallelen Ebane angeordnet ist 
[0022] Eine besonders gunstige Losung sieht vor, 
daft die Schwenkachse des Schwenkiagers parallel zur 
Spindelachse verlauft 

[0023] Aufterdem sieht eine Losung, die optimale Be- 
wegungsmdglichkeiten des Arms gewahrieistet, vor, 
daft der Ami im Schwenklager in Richtung der 
Schwenkachse verschieblich gelagert ist. 
[0024] Hinsichtlich der Ausbildung des Arms wurden 
bislang keine naheren Angaben gemacht. So sieht eine 
vorteilhefte Losung vor, daft der Ami einen Armkorper 
und einen sich quer zu diesem erstreckenden Armkor- 
pertrager umfaftt, wobei der Armkorpertrager vorteilhaf- 
terweise stets auftertialb des Aroeitsraums verlauft, 
wahrand sich der Ami entsprechend der Arbeitsstellung 
und Ruhestellung in den Arbeitsraum hinein erstreckt 
bzw. auftemalb desselben stent. 
[0025] Vorzugsweise ist der Armkorpertrager so aus- 
gerichtet, daft er sich ungefahr parallel zur Z-Achse er- 
streckt. 

[0020] Ferner ist zweckmaftigerweise der Armkorper- 
trager so angeordnet, daft er auf einer dem die Aroeits- 
spindel tragenden Maschinengesteil gegenuberiiegen- 
den Seite des Ameitsraums angeordnet ist 
[0027] Dabei ist der Armkorpertrager zweckmaftiger- 
weise in dem am Maschinengesteil abgestutzten Lager 
gelagert. 

[0028] Im einfachsten Fall ist der Armkorpertrager als 
Schwenkwelle ausgebiidet, welche das Schwenklager 
durchsetzt und in dem Schwenklager schwenkbar und 
gegebenenfails noch linear verschiebbar gelagert ist 
[0029] Hinsichtlich der Bewegungsmoglichkeiten des 
Arms ist vorzugsweise vorgesehen, daft der Arm durch 
eine Betatigungseinrichtung in die Ruhestellung und 
aus der Ruhestellung heraus bewegbar ist. 



[0030] Eine derartige Betatigungseinrichtung kann 
den Ami in di unterschiedlichsten Richtungen bewe- 
gen. Besonders gunstig ist es, wenn der Arm durch die 
Betatigungseinrichtung in Z-Richtung bewegbar ist. 

5 [0031] Fern r ist es erganzend oder altemativ hierzu 
gunstig, wenn der Arm durch die Betatigungseinrich- 
tung quer zur Spindelachse bewegbar ist. 
[0032] Die Bewegbarkeit des Anns quer zur Spin- 
delachse konnte theoretisch auch eine lineare Bewe- 

10 gung sein. Eine besonders gunstige Losung si ht je- 
doch vor, daft die Betatigungseinrichtung einen d n Ami 
quer zur Spindelachse bewegenden Schwenkantri b 
aufweist. 

[0033] Hinsichtlich der Antriebe der Betatigungsein- 
15 richtung sind die unterschiedlichsten Losungen denk- 
bar. 

[0034] Beispielsweise ist es denkbar, die Antriebe so 
auszubilden, daft sie den Ann zwischen mechanisch 
vorgebbaren Endstellungen bewegen. 

20 [0035] Eine besonders gunstige Losung sieht jedoch 
vor, daft die Betatigungseinrichtung einen positions- 
steuerbaren Vorschubantrieb fur die Bewegung des 
Arms in Z-Richtung aufweist 
[0036] Altemativ oder erganzend hierzu sieht ein 

25 gunstige Losung vor, daft die Betatigungseinrichtung ei- 
nen den Arm quer zur Spindelachse positionsgesteuert 
bewegenden Vorschubantrieb aufweist 
[0037] Derartige position sgesteuerte Vorschubantrie- 
be sind vorzugsweise rechnergesteuerte Vorschuban- 

30 triebe, wie sie ublicherweise bei Werkzeugmaschinen 
Verwendung finden, insbesondere NC-gesteuerte Vor- 
schubantriebe, die sowohl als Linear- als auch als 
Schwenkantri ebe ausgebiidet sein konnen. 
[0038] Ferner sieht eine gunstige Realisienjngsmog- 

35 lichkeit der Betatigungseinrichtung vor, daft diese min- 
destens eine Stelleinrichtung umfaftt, die eine in Aus- 
gangsstellung der Funktionseinheit definierende End- 
stellung aufweist. 

[0039] Bei der bisherigen Erlauterung der inzelnen 
*o Ausfuhrungsbeispiele wurde im Zusammenhang mit 
der Betatigungseinrichtung davon ausgegangen, dad 
diese auch zu einer exakten Positionienjng d s Arms 
eingesetzt wird. 

[0040] Altemativ hierzu ist es jedoch im Rahmen der 
46 erfindungsgemaften Losung auch denkbar, daft die Auf- 
nahme in der Arbeitsstellung mit dem Werkz ugtrager 
in Wlrkverbindung bringbar ist und somit zum Erreich n 
einer wiricsamen Stellung der Funktionseinheit durch 
den Werkzeugtrager relativ zur Arbeitsspindel in Rich- 
50 tung mindestens einer der X- oder Z-Achsen positionier- 
bar ist. 

[0041] Diese Losung hat den Vorteil, daft die B tati- 
gungseinrichtung zum Bewegen des Amies von der Ru- 
hestellung in die Arbeitsstellung und umgekehrt nicht so 
55 ausgefuhrt sein mufi, daft mit dieser eine exakt Posi- 
tionierung der Aufnahme und der Funktionseinheit mog- 
lich ist, sondem es lediglich erforderiich ist, sicherzu- 
steilen, daft die Endstellung erreicht wird. 
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[0042] Diese Losung hat d ngrofi n Vorteil, dafi der 
ohn hinzurexaktenPositionierungderWerkz ugevor- 
geseheneW rkz ugtrager gleichz itigdazu inges trt 
werden kann, auch die Aufnahme und di Funktionsein- 
heit xakt zu positionieren und somit die Genauigkeit 5 
hinsichtlich der Positionierung der Aufnahme und der 
Funktionseinheit der Genauigkeit der Positionierung der 
Werkzeuge mit dem Werkzeugtrager entspricht 
[0043] Eire besonders bevorzugte Losung sieht da- 
bei vor, dafi der Arm in der Arbeitsstellung der Aufnah- 10 
me relativ zum Maschinengestell nur insoweit beweg- 
lich ist, als er den Bewegungen des Werkzeugtragers 
relativ zum Maschinengestell in Richtung mindestens 
einer der X- Oder Z-Achsen folgen kann. 
[0044] Eine waiters vorteil hafte Weiterbildung dieser is 
Losung sieht vor, dafi die Aufnahme von der Ruhestel- 
lung in eine Ausgangssteilung bewegbar ist, in welcher 
die Wirkverbindung mit dem Werkzeugtrager hersteli- 
barist 

[0045] Das heifit, daft die Betatigungseinrichtung le- 20 
diglich so ausgebildet sein mud, dafi mit dieser der Arm 
von der Ruhestellung in die Ausgangssteilung bringbar 
ist und dann ausgehend von der Ausgangssteilung der 
Werkzeugtrager die exakte Positionierung des Arms in 
alien Arbeitsstellungen ubemimmt. 25 
[004«] Urn die Wechselwirkung zwischen dem Arm 
und dem Werkzeugtrager herzustellen, ist vorzugswei- 
se vorgesehen, dafi die Aufnahme mit einem Mitnehmer 
versehen 1st, auf weichem bei bestehender Wirkverbin- 
dung mit dem Werkzeugtrager ein Mitnahmeelement 30 
am Werkzeugtrager einwirkt. 
[0047] Hinsichtlich der Ausbildung des Mitnahme- 
elements sind die unterschiedlichsten Mogiichkeiten 
denkbar. Eine vorteilhafte Losung sieht vor, dafi das Mit- 
nahmeelement in einer Ausgangssteilung am Mitneh- 35 
mer zur Aniage bringbar ist. 

[0048] Vorzugsweise ist dabei der Mitnehmer am Arm 
im Bereich der Aufnahme, das hei&t vorzugsweise am 
Armkorper im Bereich der Aufnahme, angeordnet 
[0043] Urn sicherzustellen, dafi der Arm den Bewe- *o 
gungen des Werkzeugtragers beispielsweise in der X- 
Richtung exaktfolgt, ist vorzugsweise vorgesehen, dafi 
der Werkzeugtrager auf den Mitnehmer mit einem Mit- 
nahmeelement einwirkt, welches eine quer zur X-Rich- 
tung verlaufende Mitnahmeflache als Anlageflache auf- <tf 
weist. 

[0050] Vorzugsweise verlauft dabei die Mitnahmefla- 
che senkrecht zur X-Richtung. 
[0051] Daruber hinaus ist vorzugsweise vorgesehen, 
dafi der Werkzeugtrager auf den Mitnehmer mit einem so 
Mitnahmeelement einwirkt, welches eine quer zur Z- 
Richtung verlaufende Mitnahmeflache als Anlageflache 
aufweist, wobei auch in diesem Fall die Mitnahmeflache 
vorzugsweise senkrecht zur Z-Richtung verlauft. 
[0052] Urn den Arm mittels des Werkzeugtragers gun- ss 
stig bewegen zu konnen, ist vorzugsweise vorgesehen, 
dafi di Stelleinrichtung mit dem Werkzeugtrager von 
der Endstellung weg bewegbar ist, dafi heifit, dafi die 



Stelleinrichtung zunachst in ihre Endstellung bewegbar 
ist, welch d r Ausgangssteilung der Funktionseinheit 
entspricht, und dafi dann d r W rkzeugtrager in der La- 
ge ist, den Arm und somit auch die Steil inrichtung von 
der Endstellung weg zu bewegen, wob i in diesem Fail 
die Stelleinrichtung vorzugsweise eine in linearer Rich- 
tung wirkende Stelleinrichtung ist. 
[0053] Daruber hinaus ist vorgesehen, dafi die Stell- 
einrichtung zur Bewegung der Aufnahme mittels des 
Werkzeugtragers uber die Endstellung hinaus beweg- 
bar ist. Dies ist insbesondere bei einer Schwenkbewe- 
gung des Arms mit dem Werkzeugtrager der Fall, so dafi 
die Stelleinrichtung zunachst mit ihrer Endstellung die 
Ausgangssteilung, beispielsweise in X-Richtung, vor- 
gibt und dann der Werkzeugtrager die Aufnahme und 
den Arm uber die Endstellung hinaus bewegt. 
[0054] Zweckmaftigerweiae ist dabei die Endstellung 
der Stelleinrichtung durch ein kraftbeaufschlagtes An- 
schlagelement festgelegt. 

[0055] Urn stets eine optimale Aniage von Mitnehm r 
und Mitnahmeelement zu erreichen, ist vorgesehen, 
dafi der Arm mit der Betatigungseinrichtung in der Ar- 
beitsstellung so kraftbeaufschlagbar ist, dafi der Mit- 
nehmer an der jeweiligen Mitnahmeflache des Mitnah- 
meelements in Aniage bleibt, das heifit, dafi stets si- 
chergestellt ist, dafi die korpertiche Verbindung zwi- 
schen Mitnehmer und Mitnahmeelement erhatten bleibt 
und somit der Arm mit der Aufnahme exakt den Bewe- 
gungen des Werkzeugtragers folgt. Dagegen hatte bei- 
spielsweise ein Abheben des Mitnehmers von der jewei- 
ligen Mitnahmeflache zur Folge, dafi die Stellung des 
Arms und der Aufnahme nicht mehr exakt durch den 
Werkzeugtrager vorgegeben ware und somit auch nicht 
mehr exakt festgelegt ware. 

[0056] Besonders zweckmafiig ist eine Ausfuhrungs- 
form der Betatigungseinrichtung, welche sicherstellt, 
dafi die Betatigungseinrichtung einer Bewegung d s 
Werkzeugtragers zum Oberfuhren der Funktionseinheit 
in eine Funktionsstellung entgegenwirkt. 
[0057] Besonders zweckmafiig ist es dabei, wenn di 
Betatigungseinrichtung so ausgebildet ist, dafi sie stets 
alien in der Ausgangssteilung beginnenden Bewegun- 
gen des vom Werkzeugtrager bewegten Arms entge- 
genwirkt. 

[0058] Bezuglich der Art und Anordnung der Betati- 
gungseinrichtung ist vorzugsweise vorgesehen, dafi die 
Betatigungseinrichtung auf die Schwenkweile des Arms 
wirkt. 

[0059] Hinsichtlich der Art der Ausbildung der Funkti- 
onseinheit sind die unterschiedlichsten Losungen denk- 
bar. 

[0000] Ein vorteilhaftes Ausfuhrungsbeispiel ein r 
Funktionseinheit sieht vor, dafi die Funktionseinheit als 
in die Aufnahme einsetzbares Werkzeug ausgebildet 
ist. 

[0061] Ein derartiges Werkzeug konnte beispielswei- 
se ein stationar am Arm angeordnetes Werkzeug sein. 
[0062] Besonders zweckmafiig ist jedoch ein Ausfuh- 
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rungsb ispi l f bei w Ichem die Aufriahme als eine mit- 
tels eines Antrlebs antreibbare Werkzeugaufriahm fur 
ein not! rand angetriebenes Werkzeug ausgebildet 1st 
und bei weichem die Werkzeugaufnahme in der Arbeits- 
steliung mit dem Werkzeugtrager in Wirkverbindung 
bringbar 1st und somit zur Bearbeitung das Werkstucks 
mittels des rotierend angetriebenen Werkzeugs durch 
den Werkzeugtrager relativ zur Arbeitsspindel in Rich- 
tung mlndestens einer der von der X-Achse und der 2- 
Achse gebildeten Achsen positionierbar 1st; das heifct, 
daS das angetriebene Werkzeug mit mindestens in der 
X-Achse oder mindestens in der Z-Achse oder minde- 
stens in einer Achse entsprechend einer Kombination 
beider Achsen durch den Werkzeugtrager exakt positio- 
nierbar ist. 

[0063] Der Vorteil dieser erfindungsgema&en Losung 
ist darin zu sehen, dafi einerseits die Aufriahme fur das 
rotierend angetriebene Werkzeug separat vom Werk- 
zeugtrager an dem Arm geiagert ist und zu der erforder- 
lichen Bearbeitung in den Arbeitsraum bringbar ist f an- 
dererseits aber hierfur keine zusatzlichen durch eine 
Maschinensteuerung steuerbaren Achsen erforderlich 
sind, da die Positionierung der Werkzeugaufnahme in 
der Arbeitssteliung durch die ohnehin von der Maschi- 
nensteuerung gesteuerten Achsen des Werkzeugtra- 
gers erfolgt. 

[0064] Damit ist einerseits das einfache Maschinen- 
konzept be ibehalten, welches von zwei von der Maschi- 
nensteuerung gesteuerten Achsen ausgeht, anderer- 
seits aber die Bearbeitung des Werkstucks mit einem 
rotierend angetriebenen Werkzeug mit hoher Antriebs- 
leistung und/oder grofien auf die Werkzeugaufnahme 
wirkenden Kraften moglich, da bereits der Arm seibst in 
der Lage ist, einen Teii der bei der Bearbeitung des 
Werkstucks mittels des rotierend angetriebenen Werk- 
zeugs entstehenden Gegenkrafte aufzunehmen und 
nicht die gesamten Gegenkrafte ausschliefilich auf den 
Werkzeugtrager wirken. 

[0065] Konstruktiv besonders konsequent ist jedoch 
eine Ausfuhrungsform, bei welcher die Werkzeugauf- 
nahme in der Arbeitssteliung durch den Werkzeugtrager 
relativ zur Arbeitsspindel in Richtung der X-Achse und 
der Z- Achse positionierbar ist. 
[0066] Urn in moglichst grofiem Umfang auf die Werk- 
zeugaufnahme wirkende Gegenkrafte Qber den Arm 
aufnehmen zu konnen, ist vorzugsweise vorgesehen, 
daft der Arm in der Arbeitssteliung der Werkzeugauf- 
nahme relativ zum Maschinengestell nur insoweit be- 
weglich ist, dad er den Bewegungen des Werkzeugtra- 
gers relativ zum Maschinengestell in Richtung der Ach- 
sen folgen kann. 

[0067] Diese Einschrankung der Bewegbarkeit des 
Arms eroffnet die Moglichkeit, uber die anderweitige 
Festlegung des Arms bererts einen erheblichen Anteil 
der von dem rotierend angetriebenen Werkzeug auf die 
Werkzeugaufnahme wirkenden Gegenkrafte bei der Be- 
arbeitung des Werkstucks aufzunehmen. 
[0068] Besonders gunstig lassen sich Krafte mittels 



des Arms in d r Arbeitssteliung dann aufnehmen, wenn 
sich d r Arm In der Arbeitssteliung der Werkzeugauf- 
nahme mit seiner Langsrlchtung quer zu iner Bewe- 
gungsbahn einer Rotationsachse des roti rend ange- 
5 triebenen Werkzeugs bei dessenZust Hung in Richtung 
des Werkstucks erstreckt 

[0069] Urn moglichst gunstige Bedingungen zur 
Steuerung und prazisen Position des rotierend angetrie- 
benen Werkzeugs bei der Bearbeitung des W rkstucks 

10 zu erhalten, ist vorzugsweise vorgesehen, daR ine Ro- 
tationsachse des rotierend angetriebenen Werkzeugs 
bei einer Bewegung desseiben quer zur Spind lachse 
nahe einer durch die Spindelachse hindurchverlaufen- 
den und zur X-Achse des Werkzeugtragers parallelen 

15 Ebene bewegbar ist Dadurch ist die Geometri so ge- 
wahlt, daft keine all zu grofien Geometriefehl r bei der 
Ubersetzung der Bewegung des Werkzeugtragers in 
Richtung derX-Achse auf die Bewegung der Werkzeug- 
aufnahme in Richtung des Werkstucks auftreten. 

20 [0070] Ferner ist vorzugsweise vorgesehen, daft in 
der Arbertssteilung der Werkzeugaufnahme di Rotati- 
onsachse des rotierend angetriebenen Werkzeugs par- 
allel zur Spindelachse ausgerichtet ist, urn beispielswei- 
se fur Ge win def rase n oder Mehrkantdrehen zweckma- 

2 5 Gige Geometrieverhaltnisse zu erreichen. 

[0071] Da bei der erftndungsgemaften Losung di 
Wii*verbindungzwischendemWen\zeugtrag r und der 
Werkzeugaufnahme fur das rotierend angetrieben 
Werkzeug ledigiich fur das Position ierendersel ben in 

30 der Arbeitssteliung bestehen soli, jedoch nicht in der Ru- 
hestellung, urn unabhangig von der Werkzeugaufnah- 
me eine Bearbeitung des Werkstucks mit in dem Werk- 
zeugtrager aufgenommenen Werkzeugen durchfuhren 
zu konnen, Ist vorzugsweise vorgesehen, daftdi W rk- 

3ff zeugairihahme>von der Ruhestellung in eine Bearbei- 
tungsausgangsstellung bewegbar ist, in welcher die 
Wirkverbindung mit dem Werkzeugtrager zur Positio- 
nierung desseiben herstellbar ist. 
[0072] Damit ist in einfacher Weise sichergestellt, daft 

40 die Wirkverbindung zwischen dem Werkzeugtrager und 
der Werkzeugaufnahme definiert herstellbar ist, jedoch 
aber auch nach Beendigung der Bearbeitung und vor 
einem Bewegen der Werkzeugaufnahme in die Ruhe- 
stellung In einfacher Weise aufgebbar ist. 

45 [0073] Beispielsweise lafct sich die Wirkverbindung in 
einfacher Weise dadurch aufgeben, dafi die Werkzeug- 
aufnahme nach Beendigung der Bearbeitung des Werk- 
stucks in ihre Bearbeitungsausgangsstellungzuruckg&- 
fahren wird und dann von dieser in die Ruhestellung 

so Qbergeht. 

[0074] Vorzugsweise ist die Bearbeitungsausgangs- 
stellung dabei sogewahlt, dafi in dieser ein Kontakt zwi- 
schen dem rotierend ang triebenen Werkzeug und dem 
Wericstuck noch nicht besteht, d. h. in der Bearbeitungs- 

55 ausgangsstellung noch keine Bearbeitung des Werk- 
stucks erfolgen kann, so dafX das Oberfuhren der Werk- 
zeugaufnahme von der Ruhestellung in die Bearbei- 
tungsausgangsstellung mit einfachen Mitteln erfolgen 
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kann, ohn dali dabei Rucksicht auf das zu bearbeiten- 
de Werkstuck genommen werden mulS. 
[0075] Di einzige Randbedingung beim OberfOhren 
der Werkzeugaufnahme von der Ruhestellung in die Be- 
arbeitungsausgangsstellung ist di , daft ine Kollision 
mit dem Werkzeugtrager vor Erreichen der Bearbei- 
tungsausgangsstellung vermiaden wird. 
[0076] Um die Wirkverbindung zwischen der Werk- 
zeugaufnahme und dem Werkzeugtrager in einfacher 
Weise hersteilen zu konnen, ist vorzugsweise vorgese- 
hen, da(S die Werkzeugaufhahme mit einem Mitnehmer 
versehen ist, auf welchen bei bestehender Wirkverbin- 
dung mit dem Werkzeugtrager ein am Werkzeugtrager 
angeordnetes Mitnahmeeiement einwirkt. 
[0077] Mittels eines derartigen Mitnehmers und eines 
derartigen Mitnahmeelemenrts la&t sich die Wirkverbin- 
dung besonders gunstig hersteilen. 
[0078J Vorzugsweise ist dabei das Mitnahmeeiement 
in eine Werkzeugposition des Werkzeugtragers aus- 
wechselbar eingesetzt 

[0070] Dabei ist es insbesondere zweckma&ig, wenn 
das Mitnahmeeiement in der Bearbeitungsausgangs- 
steilung am Mitnehmer zur Anlage bringbar ist, d. h. so- 
mit die Wirkverbindung erst in der Bearbeitungsaus- 
gangsstellung durch Anlage des Mitnahmeeiements am 
Mitnehmer herstellbar ist. 

[0080] Besonders vorteilhaft ialM sich die erfindungs- 
gemafie Losung konstruktiv dann gestaiten, wenn der 
Mitnehmer am Arm im Bereich der Werkzeugaufhahme 
fur das rotierend angetriebene Werkzeug angeordnet 
ist. 

[0081] Zweckmafcigerweise laSt sich die Wirkverbin- 
dung dadurch hersteilen, daG der Werkzeugtrager auf 
den Mitnehmer mit einem Mitnahmeeiement einwirkt, 
welches eine quer zur X-Richtung verlaufende Mitnah- 
meflache ais Anlageflache aufweist. 
[0082] Damit ist in einfacher Weise eine in X-Richtung 
wirksame Wirkverbindung zwischen dem Mitnahme- 
eiement und dem Mitnehmer herstellbar, namlich da- 
durch, daft das Mitnahmeeiement mit seiner Mitnahme- 
flache in X-Richtung an den Mitnehmer heranbewegt 
wird und ab der Beaufschlagung des Mitnehmers durch 
die Mitnahmeflache in X-Richtung in der Lege ist, die 
Werkzeugaufnahme fur das rotierend angetriebene 
Werkzeug exakt zu positionieren. 
[0083] Beispieisweise ware es dabei im Rahmen der 
erfindungsgemaften Losung denkbar, die Relativbewe- 
gung zwischen dem Werkzeugtrager und der Arbeits- 
spindei in Z-Richtung durch Bewegung der Arbeitsspin- 
del zu realisieren, so daft es in diesem Fall nicht erfor- 
derlich ware, den Werkzeugtrager mit einer Z^Achse zu 
versehen und somit auch nicht erforderlich, die Werk- 
zeugaufnahme fur das rotierend angetriebene Werk- 
zeug mittels des Werkzeugtragers in Z-Richtung zu po- 
sitionieren. 

[0084] Alternate dazu ware es aber auch denkbar, die 
Arbeitsspindel in X-Richtung zu bewegen und somit ie- 
diglich eine Positionierbarkeit des Werkzeugtragers in 



Richtungd rZ-Achse vorzuseh n. 
[0085] in diesem Fall ist erfindungsgemaG vorgese- 
hen, daft der Werkzeugtrager auf den Mitnehmer mit ei- 
nem Mitnahmeeiement inwirkt, welches eine quer zur 
s Z-Richtung verlaufende Mitnahmeflache ais Anlagefla- 
che aufweist, so daG bei Beruhren des Mitnehm rs 
durch die Mitnahmeflache eine exakte Positionierung 
der Werkzeugaufhahme fur das rotierend angetriebene 
Werkzeug in Z-Richtung moglich ist. 
w [0086] Bevorzugt sind Ausfuhrungsformen d r rfin- 
dungsgema&en Drehmaschine, bei weichen die R la- 
tivbewegung in X-Richtung und in Z-Richtung durch Be- 
wegen des Werkzeugtragers relativ zum Maschinenge- 
stell und zur Arbeitsspindel erfoigt. In diesem Fall wirkt 
is dann der Werkzeugtrager auf den Mitnehmer mit einem 
Mitnahmeeiement ein , welches sowohl eine quer zur X- 
Richtung verlaufende ais auch eine quer zur Z-Richtung 
verlaufende Mitnahmeflache aufweist, so daft in beid n 
Richtungen eine exakte Positionierung der Werkzeug- 
20 aufnahme fur das rotierend angetriebene Werkzeug 
durch den Werkzeugtrager moglich ist. 
[0087] Um bei Herafellung einer Wirkverbindung zwi- 
schen dem Werkzeugtrager und der Werkzeugaufhah- 
me fur das rotierend angetriebene Werkzeug mittels des 
25 Mitnehmers und des Mitnahmeeiements insbesondere 
in jeder Arbeitsstellung eine exakte Positionierung des 
rotierend angetriebenen Werkzeugszu erhaiten, ist vor- 
zugsweise vorgesehen, daG eine Bearbeitungsbewe- 
gung des rotierend angetriebenen Werkzeugs langs d r 
so jeweifigen Achse in einer derartigen Richtung erfoigt, 
daS eine bei der Bearbertung des Werkstucks auf das 
rotierend angetriebene Werkzeug wirkende Gegenkraft 
eine Kraftkomponenfe aufweist, welche den Mitnehmer 
in Richtung mindestens einer Mitnahmeflach beauf- 
3ff schlagt, so dafi bereits die Gegenkraft bei der Bearbei- 
tung des Werkstucks dafur sorgt, dafi der Mitnehmer 
stets an der jeweiligen Mitnahmeflache in Wirkverbin- 
dung bleibt und somit durch Positionierung der Mitnah- 
meflache seitens des Werkzeugtragers zwingend ein 
^0 exakte Positionierung der Werkzeugaufnahme fur das 
rotierend angetriebene Werkzeug erfoigt. 
[0088] Im Zusammenhang mit der Eriauterung d r 
bisherigen Ausfuhrungsbeispiele wurde nicht naher 
darauf eingegangen, wie die Bewegung des Arms zur 
« Bewegung der Werkzeugaufhahme fur das rotierend 
angetriebene Werkzeug in die Ruhestellung und aus 
der Ruhestellung heraus erfblgen soli. So sieht in be- 
sonders vorteilhafte Losung vor, dafi der Arm mit min- 
destens einer Betatigungseinrichtung in die Ruhestei- 
50 lung und aus der Ruhestellung herausbewegbar ist 
[0089] Diese Betatigungseinrichtung kann dabei in 
unterschiedlichster Art und Weise ausgebildet sein. 
[0090] Eine besonders vorteilhafte Losung sieht vor, 
daft die Betatigungs inrichtung mindestens eine Stell- 
55 einrichtung umfalit, di eine die Bearbeitungsaus- 
gangsstellung definierend Endstellung aufweist, so 
daft durch Anfahren der Endstellung der Stelleinrich- 
tung bereits die Bearbeitungsausgangsstellung fur die 
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Werkzeugaufnahme ftir das rati rend angetrieb ne 
Werkz ug erreichbar ist 

[0091] Urn nun ausgehend von dieser Bearbeitungs- 
endstellung jed einzelne Arbeitsstellung anfahren zu 
konnen, ist vorzugsweise vorgesehen, daft die Stellein- 
richtung zur Durchfuhrung der von der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung ausgehenden Bearbeitungsbewe- 
gung von der Endstellung wegbewegbar ist, so daft 
durch die Endstellung keinerlei Bewegungseinschran- 
kung fur die Bearbeitungsbewegung entsteht 
[0092] Alternativ dazu ist es aber auch denkbar, daft 
die Steileinrichtung zur Durchfuhrung der Bearbeitungs- 
bewegung Gber die Endstellung hinausbewegbar ist. in 
diesem Fall ist vorzugsweise die Endstellung durch ein 
kraftbeaufschlagtes Anschlagelement festgelegt, so 
daft auch noch die Mdglichkeit besteht, zur Durchfuh- 
rung der Bearbeitungsbewegung die Steileinrichtung 
durch Bewegen des kraftbeaufechlagten Anschlagele- 
ments uber die Endstellung hinauszubewegen, bei- 
spielsweise dadurch, daft der Werkzeugtrager auf die 
Werkzeugaufnahme einwirkt. 
[0093] Die Betatlgungseinrichtungen lassen sich zu- 
satzlich aber auch noch dadurch vorteilhaft einsetzen, 
daft der Arm in der Arbeitsstellung mit mindestens einer 
Betatigungseinrichtung so kraftbeaufschlagbar ist, daft 
der Mitnehmer an der jeweifigen Mitnahmeflache des 
Mitnahmeelements in Anlage bleibt, d. h., daft die Be- 
tatigungseinrichtung nicht nur dazu eingesetzt wird, die 
Bewegung des Amis in die Ruhestellung und aus der 
Ruhestellung heraus durchzufuhren, sondern zusatz- 
lich dazu eingesetzt werden kann, unabhangig davon, 
ob Gegenkrafte auf das rotierend angetriebene Werk- 
zeug wirken oder nicht, den Mitnehmer stets in Anlage 
an der jeweiligen Mitnehmerflache zu hatten und somit 
auch unabhangig von auftretenden Gegenkraften die 
Werkzeugaufnahme fur das rotierend angetriebene 
Werkzeug in alien anzufahrenden Arbeitsstellungen ex- 
akt zu position ieren. 

[0094] Besonders gunstig ist es dabei, wenn die Be- 
tatigungseinrichtung stets einer Bearbeitungsbewe- 
gung des Werkzeugtragers entgegenwirkt. 
[0095] Zweckmaftigerweise ist vorgesehen r daft die 
Betatigungseinrichtung stets alien in der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung beginnenden Bearbeitungsbewe- 
gungen des vom Werkzeugtrager bewegten Arms ent- 
gegenwirkt. 

[0096] Hinsichtlich der Anordnung des Antriebsmo- 
tors fur das rotierend angetriebene Werkzeug wurden 
bislang keine naheren Angaben gemacht. So sieht ein 
besonders vorteilhaftes Ausfuhrungsbeispiel vor, daft 
der Antriebsmotorfurdas rotierend angetriebene Werk- 
zeug am Ann angeordnet und somit mit den Bewegun- 
gen des Arms mitbewegbar ist. 
[0097] Besonders gunstig ist es dabei, wenn der An- 
triebsmotor so am Arm angeordnet ist, daft er in alien 
Stellungen des Arms aufterhaib des Arbeitsraums an- 
geordnet ist, um moglichst wenig Raum im Arbeitsraum 
selbst zu blockieren. 



[0098] Hinsichtlich der Anordnung und Lagerung des 
Arms wurden bislang keine spezifischen Angaben ge- 
macht. So ware es im Rahmen der bislang beschriebe- 
nen AusfGhrungsbeispi le denkbar, den Ann an ein r 
s Linearbewegungseinhert anzuordnen, die allerdings au- 
fterhaib des Arbe itsraums steht und den Arbeitsraum zu 
keinem Zeitpunkt tangiert 

[0099] Ein kinematisch und konstruktiv besonders 
vorteilhafte Losung sieht vor, daft der Arm miteinem der 
Werkzeugaufnahme fur das rotierend engetri bene 
Werkzeug abgewandten Bereich in einem Schwenkla- 
ger relativ zum Maschinengestell schwenkbar gelagert 
ist 

[01 00] Vorzugsweise ist dabei das Schwenklager im 
'ff Abstand von einer durch die Spindelachse hindurchver- 
laufenden und zur X-Achse des Werkzeugtragers par- 
allelen Ebene angeordnet, so daft sich der Arm in jed r 
Arbeitsstellung der Werkzeugaufnahme fur das rotie- 
rend angetriebene Werkzeug quer zu dieser Ebene er- 
20 streckt und somit in vorteilhafter Weise in der Lag ist, 
bei Bearbeltung des Werkstucks von dem rotierend an- 
getriebenen Werkzeug ausgehende Gegenkrafte auf- 
zunehmen. 

[01 01] Zweckmaftigerweise ist dabei das Schwenkla- 

25 ger so ausgebildet, daft eine Schwenkachse d sselben 
parallel zur Spindelachse vertauft. 
[0102] Um in vorteilhafter Weise eine Bewegbarkeit 
des Arms in Z-Richtung sicherzustellen, ist vorzugswei- 
se vorgesehen, daft der Arm im Schwenklager in Rich- 

30 tung der Schwenkachse verschieblich gelagert ist und 
somit das Schwenklager auch eine Linearverschiebung 
in axialer Richtung zulaftt, um dem Arm die notwendige 
Beweglichkeit zur Durchfuhrung der Bearbeitungsbe- 
wegungen zu verteihen. 

35 [0103] Eine besonders gunstige Losung sieht dab i 
vor, daft der Arm eine das Schwenklager durchsetzend 
Schwenkweile aufweist, mit welcher die gewunscht n 
Bewegungen des Amis relativ zum Schwenklager in 
einfacher Art und Weise realisierbar sind. 

40 [0104] Eine konstruktiv besonders gunstige Losung 
fur moglichst wenig Raumbedarf beim Ein- und Aus- 
schwenken der Werkzeugaufnahme fur das rotierend 
angetriebene Werkzeug in den Arbeitsraum si ht vor, 
daft die Schwenkweile an einem der Werkzeugaufhah- 

45 me abgewandten Ende den Antriebsmotor fur das rotie- 
rend angetriebene Werkzeug tragt. 
[0105] Im Zusammenhang mit der bisherigen Erlau- 
terung der Realisierung der schwenkbaren Lagerung 
des Arms wurde nicht naher auf die Anordnung der Be- 

50 tatigungseinrichtung relativ hierzu eingegangen. 

[0106] So ware es prinzipiell denkbar, di Betati- 
gungseinrichtung unabhangig von dem Schwenklager 
anzuordnen. 

[01 07] Eine besonders gunstige Losung sieht jedoch 
55 vor, daft die mindestens eine Betatigungseinrichtung 
auf die Schwenkweile des Anns wirkt und somit eben- 
falls raumsparend relativ zur Werkzeugaufnahme ange- 
ordnet werden kann. 



7 



13 



EP 1 160 052 A1 



14 



[0108] Hinsichtlich der Ausbildung der Funktions in- 

heit wurd bislang lediglich davon eusgegangen, dafi 

diese ein W rkzeug darstelien kann. 

[0109] Eine andere Moglichkeit, die Funktionseinh it 

auszubilden, ist die, dafi di Funktionseinheit als an der 5 

Aufnahme gehaltene Werkstuckabstutzung ausgebildet 

ist 

[0110] Eine derartige Werkstuckabstutzung bietet 
beispielsweise die Moglichkeit, das Werkstuck bei der 
Bearbeitung zusatzlich abzustutzen und somit die Zer- 10 
spanungsleistung zu erhdhen, insbesondere wenn zwei 
Werkzeuga an dem Werkstuck gleichzeitig arbeiien. 
[0111] Eine besonders gQnstige Moglichkeit, das 
Werkstuck abzustutzen, ist die, dafi die Werkstuckab- 
stutzung als Reitstock ausgebildet ist. is 
[01 12] Eine weitere Moglichkeit, die Funktionseinheit 
auszubilden ist die, dafi die Funktionseinheit als an der 
Aufnahme gehaltene Handhabungseinrichtung ausge- 
bildet ist. 

[0113] Eine derartige Handhabungseinrichtung bietet 20 
eine Vielzahl von Moglichkeiten, beispielsweise ist vor- 
gesehen, dafi die Handhabungseinrichtung eine Werk- 
stuckhandhabungseinrichtung ist. Es ist aber auch 
denkbar, die Handhabungseinrichtung als Werkzeug- 
handhabungseinrichtung auszubilden oder als Han d ha- 
bungseinrichtung, die sowohl in der Lage ist, ein Werk- 
stuck Oder ein Werkzeug zu handhaben. 
[01 14] SchBefilich sieht eine weitere Moglichkeit der 
erfindungsgemafien Losung vor, dafi die Funktionsein- 
heit als Mefieinrichtung ausgebildet ist 39 
[01 1 5] Eine derartige Mefieinrichtung ermoglicht vor- 
zugsweise das Werkstuck zu vermessen. 
[01 1 8] Es ist aber auch denkbar, mit der Mefieinrich- 
tung das Werkzeug zu vermessen. 
[0117] Eine besonders gQnstige Losung sieht vor, 36 
dafi die Mefieinrichtung sowohl eine 
Werkstuckvermefieinrichtung als auch eine Werkzeug- 
vermefieinrichtung ist. 

[0118] Weitere Merkmaie und Vorteiie der Erfindung 
sind Gegenstand der nachfblgenden Beschreibung so- *Q 
wie der zeichnerischen Darstellung einiger Ausfiih- 
rungsbeispiele einer erfindung sgernafien Drehmeschi- 
ne. 

[0119] In der Zeichnung zeigen: 

45 

Fig. 1 eine Seitenansicht eines ersten Ausfuhrungs- 
beispiels einer erfindungsgemafien Drehma- 
schine in Richtung des Pfeils A in Fig. 2; 

Fig. 2 einen Schnitt langs Linie 2-2 in Fig. 1 ; so 

Fig. 3 einen Schnitt langs Linie 3-3 in Fig. 2; 

Fig. 4 einen Schnitt durch einen Ami und eine 

Schwenklagerung fur diesen in der Ebene 4-4 55 
in Fig. 2; 

Fig. 5 einen Schnitt langs Linie 5-5 in Fig. 4; 



Fig. 6 ine Seit nansicht eines zweiten Ausfuh- 
rungsbeispieis ein r rfindungsgemafien 
Drehmaschine in Richtung des Pfeils D in Fig. 
7; 

Fig. 7 eine Draufsicht auf das zweite Ausfuhnjngs- 
beispiei gemafi Fig. 6 in Richtung des Pfeils 
C; 

Fig. 8 einen Schnitt langs Linie 8-8 in Fig. 6 aller- 
dings mrt vollstandig in Draufsicht dargesteli- 
ten Revoivem; 

Fig . 9 einen Schnitt ahnlich Fig. 6 durch ein drittes 
Ausfuhrungsbeispiel einer erfindungsg ma- 
fien Drehmaschine mit Biick in Richtung ei- 
nes Pfeils Din Fig. 11; 

Fig. 10 eine Ansicht in Richtung des Pfeiis E in Fig. 
11; 

Fig. 11 eine Ansicht ahnlich Fig. 7 des dritten Aus- 
fuhrungsbeispiels der erfindungsg mafien 
Drehmaschine mit Blick in Richtung des 
Pfeils F in Fig. 9; 

Fig. 12 eine Ansicht ahnlich Fig. 11 eines vierten 
Ausfuhrungsbeispiels einer erfindungsge- 
mafien Drehmaschine und 

Fig. 13 eine Ansicht ahnlich Fig. 12 eines funften 
Ausfuhrungsbeispiels einer erfindungsge- 
mafien Drehmaschine. 

[0120] Ein erstes Ausfuhrungsbeispiel einer erfin- 
dungsgemafien Drehmaschine, dargestellt in Fig. 1, 
umfafit ein als Ganzes mit 1 0 bezeichnetes Maschinen- 
gesteli, auf welchem ein als Ganzes mit 1 2 bezeichneter 
Spindeistock angeordnet ist, in welchem eine Arbeits- 
spindel 14 urn eine Spindelachse 16 drehbar gelagert 
ist. 

[01 21] Die Arbeitsspindel 14 ist mrt einem Spannfutter 
18 versehen, in welchem ein zu bearbeitendes W rk- 
stuck 20 spannbar ist, so dafi das Werkstuck 20 urn die 
Spindelachse 16 drehbar angetrieben werden kann. 
[0122] Die Drehmaschine umfafit ferner noch ein 
Schlittenbett 22, auf welchem ein parallel zur Spin- 
delachse 16 in Richtung einer Z-Achse gesteuert ver- 
fahrbarer Z-Schlitten 24 gehalten ist und einen auf die- 
sem 2-Schlitten 24 angeordneten X-Schlitten 26, wel- 
cher in Richtung einer X-Achse senkrecht zur Spin- 
delachse 16 gesteuert bewegbar ist, so dafi der Z- 
Schlitten 24 und der X-Schlitten 26 insgesamt einen als 
Ganzes mrt 28 bezeichneten Kreuzschlitten bilden, wel- 
cher in Richtung der X/Z-Achsen verfahrbar ist. 
[0123] Auf d m Kreuzschlitten 28 ist ein als Ganzes 
mit 30 bezeichneter Werkzeugtrager angeordnet, wel- 
cher beispielsweise als Revolver ausgebildet ist und ei- 
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n n R voh/erkopf 32 aufweist, der urn eine Revolver- 
achse 34, die vorzugsweise parallel zur Spindelachse 
16 verlauft, In verschied ne Schaltstellungen schattbar 
ist 

[01 24] Der R volverkopf 32 weist da bei verschiedene 
Werkzeugaufnahmen 36 auf t In welche Werkzeuge 36 
zur Bearbeitung des Werkstucks 20 einsetzbar sind. 
[01 25] Urn nun bei der erfindungsgemaBen Drehma- 
schine Bearbertungen des Werkstucks 20 mit einer 
Funktionseinheit 40 in Form eines einem rotlerend an- 
getrlebanen Werkzeugs 41 vomehmen zu konnen, wel- 
ches eine fur hohe Krafte geeignete Werkzeugaufnah- 
me mit insbesondere au&erdem hoher Antriebsleistung 
benotigt, wie z. B. Gewindefraser Oder Messerkopfe 
zum Mehrkantdrehen, ist eine derartige Werkzeugauf- 
nahme 42, wie in Fig. 1 bis 3 dargestelit, an einem Ami 
44 angeordnet, welcher urn eine Schwenkachse 46 
drehbar ist, die vorzugsweise parallel zur Spindelachse 
16 verlauft und im Abstand von einer Ebene E angeord- 
net ist, die durch die Spindelachse 16 hindurchveriauft 
und sich parallel zur X-Achse des Werkzeugtragers 30 
erstreckt. 

[0126] Mit diesem um die Schwenkachse 46 
schwenkbaren Arm 44 ist die Aufhahme 42 einerseits 
aufierhalb eines im Bereich des Spannfutters 16 und 
sich von diesem weg erstreckenden Arbeitsraums 48 in 
einer Ruhestellung R positionierbar, in welcher, wie in 
Fig. 2 dargestelit, sich der Arm 42 von der Schwenkach- 
se 46 weg in Richtung einer der Ebene E gegenuberlie- 
genden Serte der Schwenkachse 46 erstreckt und durch 
eine Schwenkbewegung S in den Arbeitsraum 48 hin- 
einbewegbar, und zwarin eine in Fig. 2 dargesteltte Be- 
arbeitungsausgangssteliung B, in welcher das rotierend 
angetri ebene Werkzeug 41 mit Sicherheit auGer Eingriff 
mit dem Werkstuck 20 ist, und ausgehend von der Be- 
arbeitungsausgangssteilung B in eine in Fig. 3 darge- 
stellte Arbeitssteliung A, in welcher das rotierend ange- 
triebene Werkzeug 41 so angeordnet ist, daft es mit 
dem Werkstuck 20 in Eingriff bringbar ist oder in Eingriff 
stent. 

[0127] Vorzugsweise erstreckt sich ein Armkorper 51 
des Arms 44 in der Arbeitssteliung A mit seiner Langs- 
achse 50 derart von der Schwenkachse 46 weg, dalS 
diese Langsachse 50 in der Arbeitssteliung A quer zur 
Ebene E, naherungsweise senkrecht zu dieser verlauft 
und auBerdem eine Rotationsachse 52 des Werkzeugs 

40 nahe der Ebene E liegt und aufierdem parallel zur 
Spindelachse 16 verlauft. 

[0126] Dabei ist der Arm 44 in der Arbeitssteliung A, 
welche alle moglichen Positionen des Arms 44 ausge- 
hend von der Bearbertungsausgangsstellung B betrifft, 
in welchen eine Bearbeitung des Werkstucks 20 mog- 
lich ist, in Richtung quer zur Spindelachse 16 auf das 
Werkstuck 20 zu und in Richtung parallel zur Spin- 
delachse 16, vorzugsweise in Richtung des Spannfut- 
ters 18 bewegbar, wobei in diesem Fall das Werkzeug 

41 in der Bearbeitungsausgangsstellung B auf einer 
dem Spannfutter 16 abgewandten Seite des W rk- 



stucks 20 und im Abstand von diesem positloniert ist 
[01 29] Die Bewegung des Werkzeugs 40 In Richtung 
parallel zur Spindelachse 16 stellt dabei eine Bewegung 
langs iner Linearachse dar, auf die nachfolgend noch 

s im inzelneneingegang nwird, wahrend die Bewegung 
der Rotationsachse 52 in Richtung quer zur Spindelach- 
se 16 bei genauer Betrachtung eine Bewegung dieser 
Rotationsachse 52 auf einer Zytinderflache Z um die 
Schwenkachse 46 entspricht, die jedoch in alien Ar- 

™ beitsstellungen ledigiich geringfugig von der Eb ne E 
abweichend verlauft. 

[01 30] Um eine derartige Bewegbarkeit des Arms 44 
zuzulassen, umfaftt der Arm 44, wie in Fig. 4 dargestelit 
vorzugsweise, eine Schwenkwelle 60, die sich koaxial 

is zur Schwenkachse 46 erstreckt und in einem in einem 
Lagergehause 62 angeordneten Lager 63 gelagert ist, 
welches vorzugsweise auf dem Spindelstock 12, und 
zwar auf einer dem Maschinengesteli 10 abgewandten 
Oberserte 64 desselben angeordnet ist. 

20 [01 31] Das Lagergehause 62 lagert die Schwenkwel- 
le 60 in dem Lager 63 mit zwei in Richtung der Schwenk- 
achse 46 im Abstand voneinander angeordneten Dreh- 
Linearfuhrungen 66 und 68, durch welche die Schwenk- 
welle 60 sowohl in axialer Richtung zur Schwenkachse 

26 44 gegenuber dem Gehause 62 verschiebbar als auch 
umdie Schwenkachse 46 refativ zum Gehause 62 dreh- 
bar ist. 

[0132] Ferner tragt die Schwenkwelle 60 an ihrem 
dem Armkorper 51 gegenuberiiegenden Ende 70 einen 

so Motor 72 , welcher auf einer dem Armkorper 51 gegen- 
uberliegenden Seite des Gehauses 62 steht und ge- 
meinsam mit der Schwenkwelle 60 um die Schwenkach- 
se 46 drehbar sowie langs derselben verschiebbar ist 
[013?] Der Motor 72 treibt eine in der Schwenkwelle 

35 60 drehbar gelagerte und sich durch diese erstreckende 
Antriebswelle 74, welche vorzugsweise koaxial zur 
Schwenkachse 46 verlauft und sich Ober ein vorderes 
Ende 76 der Schwenkwelle 60 hinaus in den Armkorper 
51 hineinerstreckt und ein in dem Armkorper 51 ange- 

40 ordnetes Antriebsrad 76 tragt, mit welchem beispiels- 
weise uber einen Zahnriemen 80 ein Antriebsrad 82 an- 
treibbar ist, das eine Werkzeugantriebsweile 84 treibt, 
mit welcher das rotierend angetriebene Werkz ug 41 
fest verbunden ist. 

48 [01 34] Die Werkzeugantriebsweile 84 ist dabei koaxi- 
al zur Rotationsachse 52 angeordnet und in Richtung 
der Rotationsachse 52 durch zwei im Abstand angeord- 
nete, vorzugsweise beiderseits des Antriebsrads 82 sit- 
zende Drehlager 66 und 68 in dem die Aufnahme 42 

50 bildenden Endbereich 90 des Arms 44 gelagert. 

[0135] Der Armkorper 51 ist dabei vorzugsweise 
durch zwei zusammengesetzte Gehauseteile 92 und 94 
gebildet, welche einerseits die Werkzeugantriebsweile 
84 lagem und andererseits den Zahnriemen 80 und das 

55 Antriebsrad 78 aufnehmen und dabei aufierdem mit 
dem vorderen Ende 76 der Schwenkwelle 60 verbunden 
sind. 

[0136] Zum Verschieben der Schwenkwelle 60 in 
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Richtung der Schw nkachse 46 ist in d m G hause62 
ein axial zur Schwenkwelle 60 ausgericht ter Verschie- 
bezylinder 100 angeordnet, welcher inZyiinderg nau- 
sea aufweist, das sich urn die Schwenkw I! 60her- 
um erstreckt und eine ebenfalls urn die Schwenkwelle 5 
60 herum verlaufende Zylindeikamm8r 1 04 einschliefct, 
in welcher ein sich radial zur Schwenkwelle 60 erstrek- 
kenderKoiben 106 in axialer Richtung zur Schwenkach- 
se 46 verschiebbar ist. 

[0137] Das Zylindergehause 102 bildet dabei zwei "? 
Anschiagstellungen fur den Kolben 106, wobei der Kol- 
ben 106 in einer vorderen Anschlagstellung, in welcher 
der Armkorper 51 den groBtmoglichen Abstand vom 
Spannfutter 1 8 aufweist, den Arm 44 bezuglich der Be- 
wegung in Richtung parallel zur 2-Achse mit dem notie- is 
rend angetriebenen Werkzeug 41 in der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung B positioniert, wahrend eine hintere 
Anschlagstellung des Kolbens 106 derStellung des no 
tierend angetriebenen Werkzeugs 40 entspricht, in der 
dieses nachstliegend zum Spannfutter 18 positioniert 20 
ist. 

[0138] Zusatzlich zur Verschiebbarkeit der Schwenk- 
welle 60 in axialer Richtung zur Schwenkachse 46 ist, 
wie in Fig. 5 dargestellt, noch ein als Ganzes mit 110 
bezeichneter Schwenkantrieb vorgesehen, welcher ei- 25 
nen sich quer zur Schwenkachse 46 erstreckenden 
Steilzy Under 112 umfafct, der ein Zylindergehause 114 
aufweist, welches seinerseits eine Zylinderkammer 116 
einschiie&t, in welcher ein Stellkolben 118 in Richtung 
einer Langsachse 120 des Zylindergehauses 114 ver- so 
schiebbar ist. 

[0139] Der Stellkolben 118 ist dabei mit einer sich 
quer zur Langsachse 120 und parallel zur Schwenkach- 
se 46 erstreckenden Verzahnung 1 22 versehen, die mit 
einem ersten Zwischenzahnrad 124 in Eingriff stent, das ss 
urn eine zur Schwenkachse 46 verlaufende Achse 126 
drehbar ist und fest mit einem zweitenjedoch einen gro- 
Keren Durchmesser aufweisenden Zwischenzahnrad 
128 verbunden ist, das in eine umfangsseitige AuRen- 
verzahnung 130 der Schwenkwelle 60 eingreift. 40 
[0140] Durch lineare Verschiebung des Stellkolbens 
118 ist somit, wie in Fig. 5 dargestellt, uber die Zwi- 
schenzahnrader 124 und 126 eine Schwenkbewegung 
der Schwenkwelle 60 erzeugbar. 
[0141] Dabei hat die Au&enverzahnung 130 eine der- *s 
artige Ausdehnung, daft der Kolben 106 des Verschie- 
bezylinders 100 zwischen seinen beiden Anschlagstel- 
iungen bewegbar ist, ohne daft das Zwischenzahnrad 
126 und die Auftenverzahnung 130 aufter Eingriff kom- 
men. so 
[0142] Die Bewegung des Stellkolbens 118 in Rich- 
tung der Langsachse 120 des Zylindergehauses 114 ist 
nun durch zwei Anschiagkdrper 132 und 134 begrenzt, 
wobei b i Anliegen des Stellkolbens 118 am Anschlag- 
korper 132 die Aufnahme 42 mit dem rotierend ange- ss 
triebenen Werkzeug 41 in der Bearbertungsausgangs- 
stellung steht, wahrend bei Anliegen des Stellkolbens 
118 an dem Anschiagkdrper 134 die Aufnahme 42 mit 



dem rotierend angetriebenen Werkzeug 41 in der Ru- 
hesteilung R stent. 

[0143] Da ausgehend von der Bearbeitungsaus- 
gangsstellung B noch ein weiteres Verschwenken des 
Arms 44 in Richtung der Spindelachse 16 moglich sein 
mufi, urn das rotierend angetriebene Werkzeug in seine 
Arbeitsstellung A zu bringen, ist noch eine weitere 
Schwenkbewegung des Anns 44 in derselben Richtung 
erforderlich, in welcher die Schwenkbewegung von der 
Ruhestellung R in die Bearbeitungsausgangsstellung B 
erfolgt ist. 

[0144] Aus diesem Grund sind die Anschlagkorp r 
132 und 134 keine Festanschlage, sondern als Kolben 
ausgebildet, welche in sich beiderseits an die Zylinder- 
kammer 116anschlleftendenZyiinderkammem 136 und 
138 im Zylindergehause 114 angeordnet sind und mit 
ihren der Zylinderkammer 116 abgewandten Seiten je- 
weilsselbst Druckkammem 140 und 142 begrenzen, die 
ebenfalls mit Hydraulikmedium, beispielsweise Hydrau- 
likmedium konstanten Drucks, beaufschlagt sind. 
[0145] Vorzugsweise sind die Koibenflachen der als 
Kolben ausgebildeten Anschlagkorper 132 und 134 gra- 
fter als Koibenflachen des Stellkolbens 118, so daft das 
zur Verschiebung des Stellkolbens 118 vorges hene 
HydrauDkmedium ebenfails in die Druckkammem 140 
und 142 eingespeist werden kann und diese stets mit 
dem konstanten Druck beaufschlagt sind. 
[01 46] Dies hat zur Folge, daii dadurch die Anschiag- 
kdrper 130 und 132 stets die Tendenz haben, ich an im 
Zylindergehause 114 vorgesehenen Anschlagschuitem 
144 und 146 anzulegen, die somit die Anschlagstellung 
der Anschlagkorper 132 und 134 fur den Stellkolben 118 
definieren. 

[0147] Diese Anschlagstellung wird nur dann vom 
Stellkolben 118 uberlaufen, wenn der Stellkolben 116 
gegen einen der Anschlagkorper 132 und 134 wirkt und 
mit noch groOerer Kraft als der ihm durch Beaufschla- 
gung seiner Koibenflache zur Verfugung steh nden 
Kraft gegen die Anschlagkorper 132 und 134 wirkt und 
somit diese unter Verkieinerung des Volumens der 
Druckkammem 140 und 142 verschiebt. 
[0148] Somit besteht bei Erreichen der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung B seitens des Arms 44 und des rotie- 
rend angetriebenen Werkzeugs 40 die Moglichkeit, den 
Arm 44 mit der Aufnahme 42 weiter in Richtung der 
Spindelachse 16 zu schwenken, namlich dadurch, daG 
der zunachst zur Definierung der Bearbeitungsaus- 
gangsstellung an dem Anschlagkorper 132 anliegende 
Stellkolben 118 den Anschlagkorper 132 von der An- 
schlagschuiter 144 abhebt und unter Verkieinerung der 
Druckkammer 140 von dieser wegbewegt. 
[0149] Bei der bisherigen Erlauterung dererfindungs- 
gemaSen Losung wurde lediglich eriautert, wie mittels 
des Schwenkarttriebs 110 und des Verschiebezylinders 
100 die Bearbeitungsausgangsstellung B der Aufhah- 
me 42 und des rotierend angetriebenen Werkzeugs 40 
erreichbar ist. 

[0150] ErfindungsgemaQ erfolgt nun ein Ubergang 



10 



19 



EP1 160 052 A1 



20 



der Aufnahme 42 mrt dem rotierend angetriebenen 
Werkz ug 41 ausgeh nd von der Bearbeitungsst Hung 
B in die Arbeitsstellung A dadurch, daft die Position des 
rotierend angetriebenen Werkzeugs 40 in der Arbeits- 
stellung durch den Werkzeugtrager 30 vorgegeben 5 
wird. 

[0151] Hierzu ist der Revolverkopf 32, wie in Fig. 2 
und 3 dargestellt, mrt einem Mitnahmeelement 150 ver- 
sehen, welches, wie in Fig. 1 dargestellt, losbar in eine 
Werkzeugaufnahme 36, beispielsweise die Werkzeug- 
aufnahme 36b am Revolverkopf 32, eingesetzt ist. 
[0152] Dieses Mitnahmeeiement 150 weist eine erste 
der Aufnahme 42 zugewandte Mitnahmeflache 152 auf, 
welche quer zur X-Richtung veriauft, vorzugsweise 
senkrechtzu dieser veriauft, und eine zweite Mitnahme- 
flache 154, welche quer zur Z-Richtung, vorzugsweise 
senkrecht zu dieser, veriauft. 
[0153] Zweckma&igerweise ist dabei die Mitnahme- 
flache 154 dem Spannfutter 18 zugewandt, sie kann j*- 
doch aber auch diesem abgewandt ausgebildet sein. 
[0154] Die beiden Mitnahmeflachen 152 und 1 54 sind 
dabei so angeordnet, dad sie sich schneiden und ins- 
gesamt eine Mitnahmewinkelflache 156 bilden. 
[0155] Diese Mitnahmewinkelflache 1 56 ist nun an ei- 
nen Mitnehmer 160 anlegbar, der im Bereich der Auf- 
nahme 42 an dem Arm 44 angeordnet ist und seiner- 
seits eine quer zur X-Achse veriaufende erste Mitneh- 
merflache 162 autweist, die vorzugsweise konvex ge- 
wolbt ist, und auBerdem eine zweite Mitnehmerflache 
1 64, welche quer zur Z-Achse, vorzugsweise senkrecht 
zu dieser veriauft. 

[0156] Die beiden Mitnehmerflachen 162 und 164 
sind nun an den entsprechenden Mitnahmeflachen 152 
und 154 zur Anlage bringbar, wobei bei in der Bearbei- 
tungsausgangsstellung B stehendem Arm 44 der Werk- 
zeugtrager 30 mit dem Revolverkopf 32 das Mitnahme- 
element 150 an den Mitnehmer 160 heranfuhrt, urn die 
erste Mitnahmeflache 152 und die zweite Mitnahmefla- 
che 154 an der ersten Mitnehmerflache 162 und der 
zweiten Mitnehmerflache 164 anzulegen. 
[0157] Ausgehend von dieser Bearbertungsaus- 
gangsstellung B ist nun die Position der Aufnahme 42, 
und somit des rotierend angetriebenen Werkzeugs 40, 
durch eine die Positionen des Werkzeugtragers 30 de- 
finierende Maschinensteuerung 170 relativ zum Werk- 
stuck 20 vorgebbar und damit laf&t sich das rotierend 
angetriebene Werkzeug 41 relativ zum Werkstuck 20 
exakt positionieren und in alle erwunschten Arbeitsstel- 
lungen relativ zum Werkstuck 20 bhngen. 
[0158] Bei dem Anfahren jeder einzeinen Arbeitsstel- 
lung A ausgehend von der Bearbeitungsausgangsstel- 
lung B erfolgt nun einerseits ein Verschieben des Arms 
44 in Richtung des Spannfutters 18 und somit auch ein 
Verschieb n der Schwenkwelle 60 dergestalt, daft sich 
der Kolben 106 des Verschiebezylinders 100 von der 
vorderen Anschlagstellung weg bewegt 
[0159] Wird dabei nach wie vor die Zylinderkammer 
104 mit unter Druck stehendem Hydraulikmedium be- 



aufschlagt, so wirkt der Verschiebezylind r 100 gegen 
di von dem Werkzeugtrager 30 und dem Mitnahme- 
element 150 vorgesehene Bewegung und halt folglich 
die rst Mitnehmerflache 162 des Mrtnehm rs 160 in 
Anlage an der zweit nMrtnahm flache 154 des Mitnah- 
meelements, wobei die Kraft, mrt der der Verschiebezy- 
linder 100 der Bewegung des Mitnahmeeiem nts 150 
entgegenwirkt, geringer sein muG als die von dem Mit- 
nahmeelement 150 aufgebrachte Kraft. 
[0160] In gleicher Weise erfolgt eine Bewegung des 
rotierend angetriebenen Werkzeugs 40 in Richtung der 
Spindelachse 16 dadurch, daft - wie bereits erwahnt - 
der Stellkolben 118 gegen den Anschlagkorper 132 
wirkt und somit den Anschlagkorper 132 von sein r An- 
schlagschurter 144 im Zylindergehause 114 wegbe- 
wegt, so dalS der Anschlagkorper 132 der Bewegung 
des rotierend angetriebenen Werkzeugs 40 in Richtung 
quer zur Spindelachse 16 entgegenwirkt. 
[0161] Dadurch wind die erste Mitnehmerflach 162 
an der ersten Mitnahmeflache 152 des Mitnahme- 
elements 150 in Anlage gehalten, wobei das Mitnahme- 
element 150, urn die jeweilige Arbeitsstellung A zu er- 
reichen, miteinergro&eren Kraft auf den Mitnehmer 160 
einwirken rnuB, als die Kraft, mit welcherder Mitnehmer 
1 60 durch den Anschlagkorper 132 in Richtung des Mrt- 
nahmeelements 150 beaufschlagt ist. 
[01 62] Somit wird durch den Verschiebezylinder 100 
und den Schwenkantrieb 110 in jeder Arbeitsstellung A, 
die mittels des vom Werkzeugtrager 30 bewegten MH- 
nahmeelements 150 ausgehend von der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung B anfahrbar ist, eine exakte Positio- 
nierung des rotierend angetriebenen Werkzeugs 40 re- 
lativ zum Werkstuck 20 erreicht. 
[01 63] Daruber hinaus wird bei der erfindungsgema- 
ften Losung die Lage der Bearbeitungsausgangsstel- 
iung B so gewahlt, daG die bei Bearbeitung d s W rk- 
stucks 20 in den Arbeitsstel lungen A durch das roti rend 
angetriebene Werkzeug 41 auf das rotierend angetrie- 
bene Werkzeug 41 wirkenden Gegenkrafte Kraftkompo- 
nenten K1 und K2 aufweisen, welche ebenfails die Mit- 
nehmerflachen 162 und 164 an den Mitnahmeflachen 
1 52 und 154 des Mitnahmeelements 1 50 in Anlag hal- 
ten. 

[01 64] Ferner wird zum Antrieb des rotierend ange- 
triebenen Werkzeugs 40 von der Maschinensteuerung 
170 der Motor 72 angetrieben, welcher Ciber di An- 
triebswelle 74, die Antriebsrader 78 und 82 und den 
Zahnriemen 80 die Werkzeugantriebswelle 64 mit der 
gewiinschten Drehzahl und dergegebenenfallszurVer- 
fugung stehenden hohen Leistung antreibt. 
[01 65] Urn beispielsweise am Werkstuck 20 ein Mehr- 
kantdrehen durchfuhren zu konnen, wird seitens d r 
Maschinensteuerung 170 die Drehbewegung des Mo- 
tors 72 mit der der Arbeitsspindet 14 unter Bildung eines 
elektronischen Getriebes starr korreliert, so daft stats 
di gewiinschten Drehzahtverhaltnisse zwischen der 
Werkzeugantriebswelle 84 und der Artoeitsspindel 14 
voriiegen, beispielsweise sind fur das Gewindefras n 
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Drehzahlverhaltnisse von 1:1 vorzusehen, fur das 
Mehrkantdrehen ublicherweise Drchzahlverhartnisse 
von 1:2, wobei jedes andere Drehzahlverhaltnis eben- 
falls durch die Maschin nsteuerung 170 einstellbar ist. 
[0 1 66] Nach Beendigung der Bearbeitung des Werk- 
stucks 20 wird der Werkstucktrager in X-Richtung so 
wait von der Spindelachse 16 weg bewegt, dafi die Auf- 
nahme 42 und das rotierend angetriebene Werkzeug 41 
sich so weit von dem Werkstuck 20 errtfemen, wie dies 
erforderlich ist, um den Anschlagkorper 132 wieder an 
den Anschlagschultern 144 anzulegen und somit die 
Anschiagsteilung des Kolbens 118, wefche der Bearbei- 
tungsausgangsstellung B entspricht, wieder herzustel- 
len. 

[0167] Es besteht nun die Moglichkeit, die Zylinder- 
kammer 104 des Verstellzyiinders 100 dnjcklos zu set- 
zen und den Kolben 106 in der Stellung, in weicher er 
nach Beendigung der Bearbeitung des Werkstucks 20 
steht, stehen zu lassen und lediglich durch Betatigen 
des Schwenkantriebs 110 die Aufhahme 42 mit dem ro- 
tierend angetriebenen Werkzeug 41 in die Ruhestellung 
R zu verschwenken und bei Erreichen der Ruhestellung 
die Zyiinderkammer 104 wieder zu beaufschlagen und 
den Kolben 106 in seine vordere Anschiagsteilung zu 
bewegen. 

[0168] Es besteht aber andererseits auch die Mog- 
lichkeit, die Druckbeaufschlagung der Zyiinderkammer 
104 aufrechtzuerhalten, so dafi zusatzlich zur Bewe- 
gung des Werkzeugtragers 30 in X-Richtung vom Werk- 
stuck 20 weg auch noch ein Verfahren des Werkzeug- 
tragers 30 in Z-Richtung in Richtung der Bearbeitungs- 
ausgangsstellung B zu erfolgen hat und erst in der Be- 
arbeitungsausgangsstellung B wieder ein Losen der 
Wirkverbindung zwischen dem Mitnehmer 160 und dem 
Mitnahmeelement 150 erfbigt und nach Losen dieser 
Wirkverbindung dann durch Betatigen des Schwenkan- 
triebs 110 ein Verschwenken des rotierend angetriebe- 
nen Werkzeugs 40 und der Aufhahme 42 von der Bear- 
beltungsausgangsstellung B in die Ruhestellung R er- 
fbigt. 

[0169] Bei einem zweiten Ausfuhrungsbeispiel einer 
erflndungsgemafJen Drehmaschine, dargestellt in den 
Fig. 6 bis 8 sitzen auf dem Maschinengestell 10, und 
zwar einander gegenuberliegend, zwei Spindelstocke 
12a und 12b, wobei der Spindelstock 12a stationar auf 
dem Maschinengestell angeordnet ist, wahrend der 
Spindelstock 12b auf einem Kreuzschiitten 180 und ist 
gegenuber dem Maschinengestell 10 sowohl in Rich- 
tung einer Z-Richtung parallel zur Spindelachse 16a der 
Arbeitsspindel 14a bewegbar und in einer X-Richtung 
querzur Spindelachse 16a. 

[0170] Injedem der Spindelstocke 12a und 12b ist die 
jeweilige Arbeitsspindel 14a bzw. 14b um die Spin- 
delachse 16a bzw. 16b drehbar gelag rt und aufierdem 
weistjedederArbeitsspindeln 14a bzw. 14beinSpann- 
futter 18a bzw. 18bzurAufnahmeeines Werkstucks 20a 
bzw. 20b auf. 

[0171] AuAerdem ist auf dem Kreuzschiitten 28 der 



W rkz ugtrag r 30 auf iner Seite der Spindelachse 
16aangeordn t, wahrend auf der geg nuberliegenden 
Seite auf einem Kreuzschiitten 228 zwei Werkzeugtra- 
ger, namlich ein Werkzeugtrager 230 und diesem ge» 

5 g nuberlieg nd ein W rkzeugtrager 231 angeordnet, 
die beide Werkzeugaufhahmen 236 bzw. 237 fur Werk- 
zeuge 238 bzw. 239 aufweisen, die vorzugsw ise in 
gleicher Weise ausgebildet sind wie die Werkzeugauf- 
nahmen 36 fur Werkzeuge 38 in dem Revoiverkopf 32 

10 des Werkzeugtragers 30. 

[01 72] Vorzugsweise weisen die Werkzeugtrager 230 
und 231 ebenfalls Revolverkopfe 232 bzw. 233 auf, di 
um Revolverachsen 234 bzw. 235 in verschiedene 
Schaltstellungen schaltbar sind. 

is [01 73] Vorzugsweise ist dabei an dem Werkzeugtra- 
ger 228 der Werkzeugtrager 230 so angeordnet, dafi er 
in der Lage ist, das Werkstuck 20a zu bearbeiten, wah- 
rend der Werkzeugtrager 231 so angeordnet ist, dafi er 
in der Lage ist, das Werkzeug 20b zu bearbeiten, wobei 

20 allerdings in diesem Fall der Spindelstock 12b mittels 
des Kreuzschlittens 180 relativ zum Werkzeugtrager 
231 verfahren werden muft, wie dies beispieisweise in 
der deutschen Patentanmeldung 100 40 242.0 be- 
schrieben ist 

25 [0174] Um das in dem Spannfutter 18a der Arbeits- 
spindel 14a gehaltene erste Werkstuck 20a wahrend 
der Bearbeitung beispieisweise mit den Werkzeugtra- 
gem 30 und 230 zusatzlich abstutzen zu konnen, ist ais 
Funktionseinhert 40/ ein ais Ganzes mit 190 bezeichne- 

30 ter Reitstock vorgesehen, der eine Aufnahmespiize 192 
umfafct, die in der Aufhahme 42' des Arms 44 um eine 
Achse 194 drehbar geiagert ist und dabei ein im Spann- 
futter 18a abgewandtes Ende EN des Werkstucks 20a 
authimmt und dieses dabei abstutzt 

35 [0175] Der Arm 44 umfefit dabei in gleicher Weise, 
wie im Zusammenhang mit dem ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel beschrieben, einen Armkorpertrager 60, beispieis- 
weise ausgebildet ais Schwenkwelle, der den Armkor- 
per 51 tragt, weicher seinerseits wiedeoim mit der Auf- 

^0 nahme 42' fur den Reitstock 190 versehen ist. 

[0176] Der Armkorpertrager 60 ist femer in gleicher 
Weise wie im Zusammenhang mit dem ersten Ausfuh- 
rungsbeispiel beschrieben, in dem Lagergehause 62 
mittels des Lagers 63 um die Schwenkachse 46 drehbar 

45 und in Z-Richtung verschiebbar geiagert und dabei bei- 
spieisweise durch den Verschiebezyiinder 100 und in Z- 
Richtung bewegbar und durch den mit 110 bezeichne- 
ten Schwenkantrieb um die Schwenkachse 46 
schwenkbar, so dafi die Aufhahme 42' auf der Zylinder- 

so flache ZY in X-Richtung quer zur Spindelachse 16a be- 
wegbar ist. 

[0177] Darnit besteht bei dieser Losung in einfacher 
Weise die Moglichkeit, das erste Werkstuck 20a bei der 
Bearbeitung durch den Reitstock 190 abzustutzen. 
55 [01 78] Au&erdem besteht jedoch die Moglichkeit, den 
Reitstock 190 dann aus dem Arbeitsraum 46 zu entfer- 
nen, wenn eine Ubergabe des Werkstucks 20a von der 
Arbeitsspindel 14a in die Arbeitsspindel 14b durch ko» 



12 



23 



EP 1 160 052 A1 



24 



axiale Ausrichtung der Spind lachsen 1 6a und b zuein- 
ander und bewegen der Arb itsspind I 14b in Z-Rich- 
tung erfolgen soil. 

[0179] lm ubrigen ist das zweite Ausfuhrungsb ispiel 
der rfindungsgema^en Drehmaschine in gleicher Wei- 5 
se ausgebildet wie das erste Ausfuhrungsbeispiel, so 
dafi auf die Beschreibungdesselben Bezug genommen 
wind. 

[0180] Bei einem dritten Ausfuhrungsbeispiel einer 
erfindungsgemelSen Drehmaschine, dargestelit in den w 
Fig. 9 bis 11 1st im Gegensatz zum zweiten Ausfuh- 
rungsbeispiel der Amikdrpertrager 60 nicht in nur einem 
Lager 63 innerhalb des Lagergehauses 62 gelagert, 
sondem auf gegenuberliegenden Seiten in zwei Lager- 
gehausen 62a und 62b mit zwei Lagem 63a, b, wobei is 
das Lagergehause 62a in gleicher Weise wie beim zwei- 
ten Ausfuhrungsbeispiel auf dem Spindelstock 12a sitzt, 
wahrend das Lagergehause 62b, wie in Fig. 10 und 11 
dargestelit, einen Fufi 200 aufweist, welcher mit einem 
Ende 202 unmittel bar auf dem Maschinengesteli 1 0 auf- 20 
sitzt und sich von dem Ende 202 ausgehend zunachst 
mit einem Gmndbereich 204 von dem Maschinengesteli 
10 weg erstreckt, dann in Form eines Bogenbereichs 
206 in einen sich quer zum Gmndbereich 204 erstrek- 
kenden abgewinkelten Bereich 208 ubergeht, der dann 25 
an seinem dem Bogenbereich 206 abgewandten Ende 
21 0 das Lager 63b fur den Armkorpertrager 60, der sich 
in diesem Fall vom Lager 63a zum Lager 63b erstreckt 
und beispielsweise in einem mittigen Bereich den Arm- 
korper 51 mit dem Reitstock 190 tragi 30 
[0181] Durch die abgewinkelte Ausfuhrung des Fu- 
ries 200 des Lagergehauses 62b besteht die Moglich- 
keit, die Schwenkachse 46 fur den Arm 44 auf der dem 
Maschinengesteli 10 gegenuberliegenden Seite des Ar- 
beitsraums 48 zu positionieren und dabei trotzdem die 35 
Moglichkeit zu schaffen, mit der Spindel 14b soweit zu 
verfahren, daft diese zwischen dem Lager 63b und dem 
Maschinengesteli 10 positionierbar ist. 
[0182] Die Bewegungen des Arms 44 werden bei die- 
sem Ausfuhaingsbeispiel durch eine Betatigungsvor- *o 
richtung erzeugt, welche einen durch die Maschinen- 
steuerung 170 positionsgenau ansteuerbaren Vor- 
schubantrieb 200 erfolgt, welcher einen auf dem Spin- 
delstock 12a angeordneten Antriebsmotor202 und eine 
von diesem antreibbare Spindel 204 umfaSt, die in den *& 
Armkorpertrager 60 eingreift und eine in diesem vorge- 
sehene Spindelmutter 206 durchsetzt, so da& durch die- 
sen Vorschubantrieb 200 der gesamte Arm 44 in Rich- 
tung von dessen Schwenkachse 46 bewegbar ist. 
[0183] Femer ist der Arm 44 durch einen durch die so 
Maschinensteuerung 170 drehpositionsgenau ansteu- 
erbaren Schwenkantrieb 210 schwenkbar, welcher ei- 
nem an dem Lagergehause 62b ang ordneten An- 
triebsmotor 212 sowie ein Antriebsritzel 214 umfafit, 
das mit einer Verzahnung 216 des Armkorpertragers 60 55 
stets in Eingriff steht, unabhangig von der Position in 
Richtung von dessen Schwenkachse 46, vorgegeben 
durch den Vorschubantrieb 200. 



[0184] Im ubrig n ist das drift Ausfuhrungsbeispiel 
d rerfindungsgemaGen Drehmaschine in gleicher W i- 
se ausgebildet wi das erste Ausfuhrungsbeispiel, so 
daft auf die Beschreibung desselben Bezug genommen 
wird. 

[0185] Bei einem vierten Ausfuhrungsbeispi I einer 
erfindungsgemalien Drehmaschine, dargestelit in Fig. 

1 2, ist am Armkorper 51 in der Aufnahme 42 kein Reit- 
stock 190 und auch keine rotierend angetriebene W rk- 
zeug 41 gehalten, sondern ein Greifer 220 als Funkti- 
onseinheit 40" vorgesehen, mit wel chem Werkstucke 20 
beispielsweise in der Spindel 14a einsetzbar Oder aus 
dieser entnehmbar sind. 

[0186] Bei einem funften Ausfuhrungsbeispiel iner 
erfindungsgemaften Drehmaschine, dargestelit in Fig. 

1 3, ist in die Aufnahme 42 als Funktionseinheit 40"' eine 
Werkstuckverme&einrichtung 230 eingesetzt, welche 
einen Taster 232 aufweist, mit welchem das Werkstuck 
20a in der ersten Arbeitsspindel 14a vermessen werden 
kann. 

[01 87] Dabei wird ebenfalls der Arm 44 zum Vermes- 
sen des Werkstucks 20 eingeschwenkt urn di W rk- 
stuckvermesseinrichtung 230 in Position zu bringen und 
mit dieser das Werkstuck 20a abzutasten und anschlie- 
Gend wieder aus dem Arbertsraum 48 ausgeschwenkt. 
[01 86] im ubrigen ist das vierte Ausfuhrungsbeispi I 
dererfindungsgemafien Drehmaschine in gleicher Wei- 
se ausgebildet wie das erste und dritte Ausfuhrungsbei- 
spiel, so daft auf die Beschreibung desselben Bezug ge- 
nommen wird. 



Paten tan spriiche 

1. Drehmaschine umfassend ein Maschinengesteli 
(10), eine am Maschinengesteli (10) angeordnete 
Arbeitsspindel (14) zur Aufnahme ein s W rk- 
stucks (20), einen am Maschinengesteli (10) ange- 
ordneten Werkzeugtrager (30) zur Aufnahme eines 
Werkzeugs (36), und einen Arbeitsraum (46) in wel- 
chem mittels des Werkzeugs (36) eine Bearbeitung 
des Werkstucks (20) durch eine Relativbewegung 
zwischen dem Werkzeugtrager (30) und der Ar- 
beitsspindel (14) in Richtung einer X-Achse und ei- 
ner Z-Achse durchfuhrbar ist, 

dadurch gekennzeichnet, daB an dem Maschi- 
nengesteli (10) ein Arm (44) gelagert ist, welcher 
von einer aufierhalb des Arbeitsraums (48) liegen- 
den Ruhestellung (R) in mindestens eine im Ar- 
beitsraum (46) llegende Arbeitssteilung (A) beweg- 
bar ist und daft der Arm (44) eine Aufnahme (42) 
fur eine im Zusammenhang mit der Werkstuckbe- 
arbeitung wirksame Funktionseinheit (40) aufweist. 

2. Drehmaschine nach Anspruch 1 , dadurch gek nn- 
zeichnet, daB der Arm (44) in der Arbeitssteilung 
(A) von einer dem die Arbeitsspindel (14) tragenden 
Maschinengesteli (10) gegenuberliegenden Seite 
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des Arbeitsraums (48) in diesen eingreift. 

3- Drehmaschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dafi der Arm in d rRuhesl llung 
(R) auf einer dem die Arbeltsspindel (14) tragenden s 
Maschinengestell (10) gegenuberliegenden Seite 
des Arbeitsraums (48) angeordnet ist. 

4. Drehmaschine nach einem der voranstehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daft der 10 
Arm (44) sich ausgehend von mindestens einem 
am Maschinengestell (10) abgestutzten Lager (63) 
erstreckt. 

5. Drehmaschine nach Anspruch 4 f dadurch gekenn- 15 
zeichnet, daft der Arm (44) mit einem der Aufhah- 
me (42) abgewandten Bereich an dem Lager (63) 
geiagert ist. 

6. Drehmaschine nach Anspruch 4 oder 5, dadurch 
gekennzeichnet, daft der Arm (44) an zwei im Ab- 
stand voneinander angeordneten Lagern (63a, b) 
gehalten ist. 

7. Drehmaschine nach einem der Anspruche 4 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daft das Lager (63) in 
einem auf einem Spindelstock (12) angeordneten 
Lagergehause (62) angeordnet ist. 

8. Drehmaschine nach einem der Anspruche 4 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daft das Lager (63) in 
einem Lagergehause (62') angeordnet ist, welches 
sich mit einem FulS (200) unmittelbar auf dem Ma- 
schinengestell (10) abstutzt. 

9. Drehmaschine nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi der FuB (200) sich von einem Be- 
reich au&erhalb mdglicher Arbeitsspindelpositio- 
nen und Werkzeugtragerpositionen von dem Ma- 
schinengestell (10) ausgehend erhebt und sich bis 
zu dem Lager (63b) fur den Arm (44) erstreckt 

10. Drehmaschine nach einem der Anspruche 4 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, dafi das Lager (63b) fur 
den Arm (44) in einer Ebene (E) angeordnet ist, wel- 
che auf einer dem Maschinengestell (10) gegen- 
uberliegenden Seite des Arbeitsraums (48) ver- 
lauft 

11. Drehmaschine nach Anspruch 10, dadurch ga- so 
kennzeichnet, daS das Lager (63) fur den Arm auf 
einer dem den Spindelstock (1 2) tragenden Maschi- 
nengestell (10) gegenuberliegenden Seite des 
Spindelstocks (12) angeordnet ist. 

12. Drehmaschine nach inem der voranstehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichn t, dafi das 
Lager (63) den Arm (44) in einem Schwenklager 



(66, 68) relativzum Maschinengestell (10) urn eine 
Schwenkachse (46) schwenkbar lag rt. 

13. Drehmaschine nach Anspruch 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi die Schwenkachse (46) auf ei- 
ner dem Maschinengestell (10) gegenuberliegen- 
den Seite des Arbeitsraums (48) angeordnet ist. 

14. Drehmaschine nach Anspruch 12 oder 1 3, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die Schwenkachse (46) im 
Abstand von einer durch die Spindelachse (1 6) hin- 
durchverlaufenden und zur X-Achse des Werk- 
zeugtragers (30) parallelen Ebene (E) angeordnet 
ist. 

15. Drehmaschine nach einem der Anspruche 12 bis 

14, dadurch gekennzeichnet, dafi die Schwenk- 
achse (46) des Schwenklagers (66, 68) parallel zur 
Spindelachse ( 1 6) verlauft 

16. Drehmaschine nach einem der Anspruche 12 bis 

15, dadurch gekennzeichnet, dafi der Arm (44) im 
Schwenklager (66, 68) in Richtung der Schwenk- 
achse (46) verschieblich geiagert isi 



17. Drehmaschine nach einem der voranstehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
Arm (44) einen Armkorper (51) und einen sich quer 
zu diesem erstreckenden Armkorpertrager (60) um- 

30 fefit. 

18. Drehmaschine nach Anspruch 17, dadurch g - 
kennzeichnet, dafi der Armkorpertrager (60) sich 
ungefahr parallel zu einer Z-Achse erstreckt. 

36 

19. Drehmaschine nach Anspruch 17 oder 18, dadurch 
gekennzeichnet, dafi der Armkorpertrager (60) 
auf einer dem die Arbeitsspindel (12) trag nden 
Maschinengestell (10) gegenuberliegenden Seite 

*o des Arbeitsraums (48) angeordnet ist. 



20. Drehmaschine nach einem der Anspruche 17 bis 
19, dadurch gekennzeichnet, dafi der Armkorper- 
trager (60) in dem am Maschinengestell (10) \ 
stutzten Lager (63) geiagert ist. 



45 



21. Drehmaschine nach einem der Anspruche 17 bis 
20, dadurch gekennzeichnet dafi der Armkorper- 
trager (60) als Schwenkwelle (60) ausgebildet ist. 

22. Drehmaschine nach Anspruch 21, dadurch g - 
kennzeichnet, dafi die Schwenkwelle (60) das 
Schwenklager (66, 68) durchsetzt. 



55 23. Drehmaschine nach einem der voranstehenden 
Anspruche, dadurch gek nnzeichn t, dafi der 
Arm (44) durch eine Betatigungseinrichtung (100, 
110, 200, 210) in die Ruhesteliung (R) und aus der 
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Ruhestellung (R) herausbew qbar ist. 

24. Drehmaschine nach Anspruch 23, dadurch ge- 
kennzelchnet daft der Arm (44) durch die Betati- 
gungseinrichtung (100, 200) In Z-Richtung beweg- 
bar ist 

25. Drehmaschine nach Anspruch 23 Oder 24, dadurcti 
gekennzelchnet, daft der Arm (44) durch die Be- 
tatigungseinrichtung (110, 210) quer zur Spin- 
delachse (16) bewegbar ist. 

26. Drehmaschine nach einem der Anspruche 23 bis 

25, dadurcti gekennzelchnet daft die Betati- 
gungseinrichtung einen den Arm (44) quer zur Spin- 
delachse (16) bewegenden Schwenkantrieb (110, 
210) aufweist. 

27. Drehmaschine nach einem der Anspruche 23 bis 

26, dadurch gekennzeictinet daft die Betati- 
gungseinrichtung einen positionssteuerbaren Vor- 
schubantrieb (200) fur eine Lineartoewegung des 
Arms (44) aufweist. 

28. Drehmaschine nach einem der Anspruche 23 bis 

27, dadurcti gekennzelchnet, daft die Betati- 
gungseinrichtung einen den Arm (44) quer zur 
Spindelachse (16) positionsgesteuert bewegenden 
Vorschubantrieb (210) umfaftt. 

29. Drehmaschine nach einem der Anspruche 23 bis 
26, dadurcti gekennzelchnet, daft die Betati- 
gungseinrichtung (100, 110) mindestens eine Stell- 
einrichtung umfe&t, die eine eine Ausgangsstellung 
der Funktionseinheit (40) definierende Endstellung 
aufweist. 

30. Drehmaschine nach dem Oberbegriff des An- 
spruchs 1 Oder nach einem dervoranstehenden An- 
spruche, dadurcti gekennzelchnet, daft die Auf- 
nahme (42) In der Arbeitsste! lung (A) mit dem Werk- 
zeugtrager (30) in Wirkverbindung bringbar ist und 
somit zum Erreichen einer wirksamen Stellung der 
Funktionseinheit (40) durch den Werkzeugtrager 
(30) relativzur Arbeitsspindel (14) in Richtung min- 
destens einer der X- Oder Z-Achsen positionierbar 
ist. 

31. Drehmaschine nach Anspruch 30, dadurch ge- 
kennzelchnet, daft der Arm (44) in der Arbeitsste i- 
lung (A) der Aufnahme (42) relativzum Maschinen- 
gestell (10) nur insowert beweglich ist, als er den 
Bewegungen des Werkzeugtragers (30) relativzum 
Maschinengestell (10) in Richtung mindestens ei- 
ner der X- Oder Z-Achsen folgen kann. 

32. Drehmaschine nach Anspruch 30 Oder 31, dadurch 
g kennzelchnet, daft die Aufnahme (42) von der 



Ruhesteliung (R) in eine Ausgangsstellung (B) be- 
wegbar ist, in welcher die Wirkverbindung mit dem 
Werkz ugtrag r (30) herstelibar ist. 

5 33. Drehmaschine nach einem der Anspruche 30 bis 
32, dadurch gekennzeictinet, daft die Aufnahm 
(42) mit einem Mitnehmer (160) versehen ist, auf 
welchen bei bestehender Wirkverbindung mit dem 
Werkzeugtrager (30) ein Mitnahmeelement (150) 

10 am Werkzeugtrager (30) einwirkt. 

34. Drehmaschine nach Anspruch 33, dadurch ge- 
kennzelchnet, daft das Mitnahmeelement (150) in 
einer Ausgangsstellung (B) am Mitnehmer (160) zur 

15 Anlage bringbar ist 

35. Drehmaschine nach Anspruch 33 oder34, dadurch 
ge kennzelchnet, daft der Mitnehmer ( 1 60) am Ann 
(44) im Bereich der Aufnahme (42) angeordnet ist 

20 

36. Drehmaschine nach einem der Anspruche 33 bis 

35, dadurcti gekennzelchnet, daft der Werkz ug- 
trager (30) auf den Mitnehmer (160) mit einem Mit- 
nahmeelement (150) einwirkt, welches eine quer 

25 zur X-Richtung veriaufende Mitnahmeflache (152) 
als Anlageflache aufweist. 

37. Drehmaschine nach einem der Anspruche 33 bis 

36, dadurch gekennzelchnet, daft der Werkzeug- 
30 trager (30) auf den Mitnehmer (160) mit einem Mit- 
nahmeelement (150) einwirkt, welches eine quer 
zur Z-Richtung veriaufende Mitnahmeflache (154) 
els Anlageflache aufweist. 

35 38. Drehmaschine nach einem der Anspruche 29 bis 

37, dadurch gekennzelchnet daft die Stelleinrich- 
tung (100) mit dem Werkzeugtrager (30) von der 
Endstellung weg bewegbar ist. 

*o 39. Drehmaschine nach Anspruch 38, dadurch ge- 
kennzelchnet daft die Stelleinrichtung (110) zur 
Bewegung der Aufnahme (42) mittels der Werk- 
zeugtragers (30) uber die Endstellung hinaus be- 
wegbar ist 

45 

40. Drehmaschine nach Anspruch 39, dadurch ge- 
kennzelchnet daft die Endstellung durch ein kraft- 
beaufachlagtes Anschlagelement (132) festgelegt 
ist. 

50 

41. Drehmaschine nach einem der Anspruche 33 bis 
40, dadurch gekennzeictinet, daft der Arm (44) 
mit der Betatlgungseinrichtung (100, 110) in der Ar- 
beitsstellung (A) so kraftbeauschlagbar ist, daft d r 

55 Mitn hmer (1 60) an der jeweiligen Mitnahmeflache 
(152, 154) des Mitnehmeel ments (150) in Anlage 
bleibt. 
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42. Drehmaschine nach einern der Anspruche 23 bis 
41, dadurch gekennzeichnet daB die Betati- 
gungseinrichtung (100, 110) stets einer Bewegung 
des Werkzeugtragers (30) zum Uberftjhren der 
Funktionseinhert (40) In eine Funktionsstellung nt- s 
gegenwirkt. 

43. Drehmaschine nach Anspruch 42, dadurch ge- 
kennzeichnet daB die Betatigungseinrichtung 
(100, 110) stets alien in der Ausgangsstellung (B) 10 
beginnenden Bewegungen des vom Werkzeugtra- 
ger (30) bewegten Arms (44) entgegenwirkt. 

44. Drehmaschine nach einem der Anspruche 23 bis 
43, dadurch gekennzeichnet daB die mindestens 
eine Betatigungseinrichtung (100, 110) auf die 
Schwenkwelle (60) des Arms (44) wirkt. 

45. Drehmaschine nach einem der voranstehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB die 20 
Funktionseinhert (40) als in die Aufnahme (42) ein- 
setzbares Werkzeug (41) ausgebildet ist. 

46. Drehmaschine nach Anspruch 45, dadurch ge- 
kennzeichnet daB die Aufnahme (42) ais eine mit- 25 
tels eines Antriebs (72) antreibbare Werkzeugauf- 
nahme (42) fur ein rotierend angetriebenes Werk- 
zeug (41 ) ausgebiidet ist und daB die Werkzeugauf- 
nahme (42) in der Arbeitssteilung (A) mit dem Werk- 
zeugtrager (30) in Wirkverbindung bringbar ist und 30 
somit zur Bearbeitung des Werkstucks (20) mittels 
des rotierend angetriebenen Werkzeugs (41) durch 
den Werkzeugtrager (30) reiativ zur Arbeitsspindei 
(14) in Richtung mindestens einer der von der X- 
Achse und der Z-Achse gebildeten Achsen positio- 35 
nierbar ist. 

47. Drehmaschine nach Anspruch 46, dadurch ge- 
kennzeichnet, daBsich der Arm (44) in der Arbeits- 
steilung (A) der Werkzeugaufnahme (42) mit seiner *o 
Langsrichtung (50) quer zu einer Bewegungsbahn 
einer Rotationsachse (52) des rotierend angetrie- 
benen Werkzeugs (40) bei dessen Zusteilung in 
Richtung des Werkstucks (20) erstreckt. 

45 

48. Drehmaschine nach Anspruch 46 Oder 47, dadurch 
gekennzeichnet, daB in der Arbeitssteilung (A) der 
Werkzeugaufnahme (42) eine Rotationsachse (52) 
des rotierend angetriebenen Werkzeugs (41) bei ei- 
ner Bewegung desseiben quer zur Spindelachse so 
(16) nahe einer durch die Spindelachse (16) hin- 
durchveriaufenden und zur X-Achse des Werk- 
zeugtragers (30) paraflelen Ebene (E) bewegbar 

ist. 

55 

49. Drehmaschine nach einem der Anspruche 45 bis 
46, dadurch g kennzeichnet daB in der Arbeits- 
steilung (A) der W rkz ugaufnahm (42) die Rota- 



tionsachse (52) des rotierend angetrieben nW rk- 
zeugs (41) parail I zur Spindelachse (16) ausge- 
richtet ist. 

50. Drehmaschine nach einem der Anspruche 45 bis 
49, dadurch gekennzeichnet, daB die Werkzeug- 
aufnahme (42) von der Ruhestellung (R) in ein Be- 
arbeitungsausgangsstellung (B) bewegbar ist, in 
welcherdie Wirkverbindung mit dem Werkzeugtra- 
ger (30) hersteilbar ist. 

51. Drehmaschine nach Anspruch 50, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB das Mitnahmeelement (150) 
des Werkzeugtragers (30) in der Bearbeitungsaus- 
gangssteiiung (B) am Mitnehmer in (160) derW rk- 
zeugaufnahme (42) zur Anlage bringbar ist 

52. Drehmaschine nach Anspruch 50 Oder 51 , dadurch 
gekennzeichnet, daB der Mitnehmer (160) am Arm 
(44) im Bereich der Werkzeugaufnahme (42) fur 
das rotierend angetriebene Werkzeug (41) ange- 
ordnetist. 

53. Drehmaschine nach einem der Anspruche 46 bis 

52, dadurch gekennzeichnet daB eine Bearbei- 
tungsbewegung des rotierend angetriebenen 
Werkzeugs (41) langs der jeweiligen Achsen (X, Z) 
in einer derartigen Richtung erfolgt, daB ein bei der 
Bearbeitung des Werkstucks (20) auf das roti rend 
angetriebene Werkzeug (41) wirkende Gegenkraft 
eine Kraftkomponente (K 1( K£ aufweist, welche 
den Mitnehmer (160) in Richtung mindestens einer 
Mrtnahmeflache (152, 154) beaufschlagt. 

54. Drehmaschine nach einem der Anspruch 42 bis 

53, dadurch gekennzeichnet, daB die Betati- 
gungseinrichtung (100, 110) mindestens eine Stell- 
einrichtung (100, 11 0) umfeBt, die eine die Beerbei- 
tungsausgangsstellung (B) definierende Endstel- 
lung aufweist. 

55. Drehmaschine nach Anspruch 54, dadurch ge- 
kennzeichnet daB die Stelleinrichtung (100) zur 
Durchfuhrung der Bearbeitungsbewegung von der 
Endstellung weg bewegbar ist. 

56. Drehmaschine nach Anspruch 55, dadurch g - 
kennzeichnet daB die Stelleinrichtung (110) zur 
Durchfuhrung der Bearbeitungsbewegung uberdie 
Endstellung hinaus bewegbar ist. 

57. Drehmaschine nach einem der Anspruche 46 bis 
56, dadurch gekennzeichnet daB die Betati- 
gungseinrichtung (100, 110) stets einer Bearbei- 
tungsbewegung des Werkzeugtragers (30) entge- 
genwirkt 

58. Drehmaschine nach in m der Anspruche 46 bis 
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57, dadurch gekennzeichnet, daft die Beteti- 
gungseinrichtung (100, 110) stets alien in derBear- 
beitungsausgangsstellung (B) boginnend n Bear- 
beitungsbewegungen des vom Werkzeugtrager 
(30) bewegten Arms (44) ntgegenwirkt 5 

59. Drehmaschine nach einem, der Anspruche 46 bis 
56, dadurch gekennzeichnet, daft ein Antriebs- 
motor (72) fur das rotlerend angetriebene Werk- 
zeug (40) am Arm (44) angeordnet ist. 10 

60. Drehmaschine nach Anspruch 59, dadurch ge- 
kennzelchnet, daft der Antriebsmotor (72) so am 
Arm (44) angeordnet ist, daft er in alien Stellungen 
des Arms (44) auRerhaJb des Arbertsraums (46) an- is 
geordnet ist. 

61 . Drehmaschine nach Anspruch 59oder 60, dadurch 
gekennzeichnet, daft die Schwenkwelle (60) mit 
einem der Werkzeugaufnahme (42) abgewandten 20 
Ende (70) den Antriebsmotor (72) fur das rotierend 
angetriebene Werkzeug (40) tragt. 

62. Drehmaschine nach einem der Anspruche 1 bis 44, 
dadurch gekennzeichnet, daft die Funktionsein- 25 
heit (4C) ais an der Aufnahme (42) gehaltene Werk- 
stuckabstutzung (190) ausgebildet ist 

63. Drehmaschine nach Anspruch 62, dadurch ge- 
kennzeichnet, daft die Werkstuckabstutzung ein 30 
Reitstock (190) ist. 

64. Drehmaschine nach einem der Anspruche 1 bis 44, 
dadurch gekennzeichnet, daft die Funktionsein- 
heit (40") als an der Aufnahme (42) gehaltene 3fi 
Handhabungseinrichtung (220) ausgebildet ist. 

65. Drehmaschine nach Anspruch 64, dadurch ge- 
kennzeichnet, daft die Handhabungseinrichtung 
eine Werkstuckhandhabungseinrichtung (220) ist. *o 

66. Drehmaschine nach Anspruch 64, dadurch ge- 
kennzeichnet, daft die Handhabungseinrichtung 
eine Werkzeughandhabungseinrichtung ist. 

67. Drehmaschine nach einem der Anspruche 1 bis 44, 
dadurch gekennzeichnet, daft die Funktionsein- 
heit (40*") als Mefteinrichtung (230) ausgebildet ist 

68. Drehmaschine nach Anspruch 67, dadurch ge- so 
kennzeichnet, daft die Me&einrichtung eine Werk- 
stuckvermefteinrichtung (230) ist. 

69. Drehmaschine nach Anspruch 67, dadurch g - 
kennzeichnet, daft die Mefteinricrttung eine Werk- 55 
zeugvermefJ inrichtung ist. 
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